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AVANT-PROPOS 


Ce recueil rassemble des problèmes et des exemples d’ana- 
lyse mathématique prévus pour un programme maximum du 
cours général de mathématiques des écoles supérieures tech- 
niques. Il contient plus de 3000 problèmes systématiquement 
répartis en dix chapitres et embrasse les différentes parties 
du cours de mathématiques supérieures des écoles supérieures 
techniques (excepté la géométrie analytique). Une attention 
particulière y est portée sur les parties les plus importantes 
du cours qui exigent un entraînement certain au calcul des 
limites, à la technique de la dérivation, à la construction des 
graphiques des fonctions, à la technique d'intégration, aux 
applications des intégrales définies, aux séries, à l'intégra- 
tion des équations différentielles. 

Prenant en considération le fait que dans certaines 
écoles supérieures techniques des chapitres additifs au cours 
de mathématiques sont enseignés, les auteurs ont inclus 
adans ce livre des problèmes sur la théorie du champ, la 
méthode de Fourier et le calcul numérique. Comme l'a 
prouvé la pratique de l’enseignement, le nombre de problè- 
mes figurant dans le recueil répond non seulement aux 
besoins des étudiants quant à l'assimilation pratique du 
cours de mathématiques, mais donne aussi au professeur 
la possibilité de varier le choix des problèmes dans chaque 
partie du cours pour la récapitulation et les épreuves de 
contrôle. à 


Chaque chapitre comporte une introduction théorique 
donnant les principales définitions et formules se rapportant 
au chapitre en question ainsi que des modèles de solutions 
de problèmes types particulièrement importants. A notre 
sens, cela facilitera, dans une certaine mesure, la tâche de 
l'étudiant qui fera usage de ce manuel lors de ses travaux 
individuels. On donne les réponses à tous les problèmes de 
calcul ; dans les réponses aux problèmes marqués d’un astéris- 
que (*) ou de deux astérisques (**), on donne soit des indi- 
cations sommaires pour les résoudre, soit la solution elle- 
même. Des graphiques illustrent certains problèmes pour les 
mettre plus en évidence. 

Ce recueil est le fruit d'un long travail pédagogique des 
auteurs qui durant de nombreuses années ont enseigné les 
mathématiques dans les écoles supérieures techniques de 
l'Union Soviétique. Outre les problèmes et les exemples 
originaux qu’il contient, de nombreux problèmes univer- 
sellement connus y sont aussi insérés. 


CHAPITRE PREMIER 


INTRODUCTION À L'ANALYSE 


$ 1. Notion de fonction 


10. Nombres réels. Les nombres rationnels et les nombres 
irrationnels sont appelés nombres réels. On appelle valeur absolue 
d'un nombre réel a un nombre non négatif doté | a |, défini comme 
suit: [a | = a, si a > 0, et | a | — —a, si a < 0. Quels que soient 
les deux nombres réels a et b l'inégalité 


la+b|<lal+1b] 
cst vraie. 


20. Définition de la notion de fonction. 
Si à chaque valeur*)? de la grandeur variable x appartenant à un ensem- 
ble Æ correspond une et seulement une valeur finie de la grandeur y, 
on dit alors que y est une fonction (uniforme ou univoque) de zx ou de 
la variable dépendante définie sur l’ensemble E; z s'appelle la variable 
indépendante. La relation « y est fonction de zx » s’écrira de la manière 
suivante: y = f G ou y = Fix), etc. 

Si à chaque valeur z appartenant à un ensemble E il correspond 
une ou plusieurs valeurs de la grandeur variable y, on dit alors que y 
cest une fonction multiforme ou multivoque de zx définie sur l’ensemble E. 
Sauf mention contraire, les fonctions considérées seront toutes sup- 
posées uniformes. 


30. Domaine d'existence d'une fonction. 
L'ensemble des valeurs z pour lesquelles une fonction donnée est 
définie s'appelle domaine d'existence ou domaine de définition de cette 
fonction. Dans des cas les plus simples, le domaine d'existence d’une 
fonction peut être : soit un intervalle fermé (segment) [a, b], c'est-à-dire 
l'ensemble des nombres réels x satisfaisant aux inégalités a < x < b:; 
soit un intervalle ouvert (intervalle) (a, b), c'est-à-dire l'ensemble des 
nombres réels vérifiant les inégalités a << x < b. On peut rencontrer 
des structures encore plus compliquées des domaines d'existence des 
fonctions (voir, par exemple, exercice 21). 


Exemple 1. Déterminer lé domaine d'existence de la fonction 
; : 


y= ——— 


z?—1 


*) Par la suite, sauf mention contraire, toutes les valeurs des 
grandeurs considérées seront supposées réelles. 
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Solution. La fonction est définie si 
zx —41>0, 


c’est-à-dire si | z | > 1. Ainsi, les deux intervalles ouverts — oo << 
< z <—A1 et 1 Lr<+ 0 constituent le domaine d'existence de cette 
fonction. 

40. Fonctions inverses. Si l'équation y = f (x) peut 
être résolue d’une manière unique par rapport à la variable x, c'est-à- 
dire s’il existe une fonction x = g (y) telle que y = f [g (y)}, alors 
la fonction x = g (y) ou, revenant aux notations usuelles, la fonction 
y = g (x) s’appelle fonction inverse de la fonction y = f (x). Il est 
évident que g [f (x)] =7z, c'est-à-dire que les fonctions f (x) et g (zx) 
sont réciproquement inverses l’une de l’autre. 

Dans le cas général l'équation y = f (x) définit une fonction 
inverse multiforme x = f-l(y) telle que y = ff”! (y)) pour tous 
es y, valeurs de la fonction f (x). 

E xemple 2. Déterminer la fonction inverse de la fonction 

y = 1—27x%. 

Solution. Nous trouvons en résolvant l’équation (1) par 

rapport à z | 
27* = 1 — 7 et 


__Ig(—y) *) 
PTT ge . (2) 
Il est évident que l'intervalle — o << y < 1 est le domaine de défi- 
nition de la fonction (2). 


50. Fonctions composées et fonctions im- 
plicites. Toute fonction y de x donnée par l'égalité y = f (u) 
où u — @ (x), etc., s'appelle fonction composée ou fonction de fonction. 


Une fonction donnée par une équation nonue résolue par rapport 


à la variable dépendante s'appelle fonction implicite. Par exemple, 
l'équation 2° + y® = 1 définit y comme une fonction implicite de x. 


60. Représentation graphique d'une fonc- 
tion. L'ensemble des points (x, y) du plan XOY dont les coordonnées 
sont liées entre elles par l'équation y = f (x) est appelé le graphique 
de Ja fonction considérée. 


1**, Démontrer que si a et b sont des nombres réels on a 
Hal—fbH<la—-b|l</fal+Tel]. 

2. Démontrer les égalités suivantes: 

a) Jabl=lalol: 9 [fl 60): 

b) [af =a*; d) Va=l|a|. 


*) Igz= logio x désigne le logarithme dans la base 10 du nombre z. 
In z = log,r désigne le logarithme dit « naturel » dont la base est 
le nombre e = 2,71828. (Certains auteurs préfèrent le désigner par 
Log z. N.R.) 
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3. Résoudre les inégalités: 


a) [22 +11<1;, bIrz—-1[1<1z+1|. 

4. Calculer f(—1), f(0), f(1), f(2), f(3), f(4) si 
f(x)= 2 — 6x + 117 — 6. 

3 1 1 ; 

5. Calculer (0), i(—-2). f(—2), (=); TG 
f(D=V1+#. 

6. Sois f(x) = arccos (1g x). Calculer f (GG) f(4),f(40). 

7. Soit f (x) une fonction linéaire. Déterminer cette fonc- 
tion si f(—1) = 2 et f (2) = —5. 

8. Déterminer une fonction entière rationnelle f (x) du 
deuxième degré si f (0) = 1, f (1) = 0 et f (3) = 5. 

9. On donne f (4) = —2, f (5) = 6. Calculer la valeur 
approchée de f (4, 3) supposant la fonction f (x) linéaire 
pour 4 <zxz<95 (interpolation linéaire). 

10. En s'aidant de la valeur absolue, exprimer la fonc- 
tion 

0, pour z<0, 
f@={, 
, pour z>0, 
à l’aide d’une seule formule. 
Déterminer le domaine d'existence des fonctions: 


\. a) y=Vr+ti;b)y=ÿ z+1. 16. y=Vr—. 


1 2 
12. Y= y 17. y=Ilg = : 
13. a) y=Vr—2b)y=rzVr—2. 18. y=lg 
14% y=V2+rr- 7. 19. y= arccos = . 
1 ; z 
15.  y=V —z+ Ter 20. y=arcsin (85) . 


21. Déterminer le domaine d’existence de la fonction 
y = YV sin 2z. 
22. f(x) = 22° — 32 — 51 + 6x — D Trouver 
pa=sf@+f(-al tp) = 71 @)-f (a. 


23. La fonction f (x) définie dans le domaine symétrique 
—l<zr<lest dite paire si f (—zx) = f (x) et impaire si 
f(—z) = —-f (). 
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Parmi les fonctions données ci-dessous, indiquer celles 
qui sont paires et celles qui sont impaires: 


a) f(c)= (+7); 


b) f()=Vi+tz+ti-Vi-r+s; 
) {= @+FP+) GT}; 
1 

d) f(D)= ler; 

e) f(x) =I1g(z+V1+7). 

24%. Démontrer que chaque fonction f (x), définie dans 
l'intervalle —/ << r<l, peut être mise sous la somme 
d'une fonction paire et d'une fonction impaire. 

25. Démontrer que le produit de deux fonctions paires 
ou de deux fonctions impaires est une fonction paire et que 
le produit d’une fonction paire par une fonction im- 
paire est une fonction impaire. 


Fig. 1 Fig. 2 


26. La fonction f (x) est dite périodique s'il existe un 
nombre positif T (période de la fonction) tel que f (x + T) — 
— f (x) pour toutes les valeurs de z appartenant au domaine 
d'existence de la fonction f (x). 

Parmi les fonctions données ci-dessous, indiquer celles 
qui sont périodiques et calculer leur plus petite période T : 

a) f (x) = 10 sin 37; 

b) f (x) = « sin Ar + b cos Az; 

c) f(x) = Vigz; 

d) f(x) = sin zx; 

e) f(x) = sin Vz. 

27. Exprimer la longueur du segment y — MN et l'aire 
S de la figure AMN en fonction de x — AM (fig. 1). Cons- 
truire le graphique de ces fonctions. 
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28. La densité linéaire (c'est-à-dire la masse de l'unité 
de longueur) d’une tige AB = I (fig. 2) est respectivement 
égale à qi, qd et g: pour les segments AC = l;, CD = L, et 
DB = !3 (li + ls + l3 = D). Exprimer en fonction de zx la 
masse du segment de longueur variable AM = x de cette 
tige. Construire le graphique de cette fonction. 

29. Trouver @ {vb (x)] et + [o (x)] si @ (x) — x? et (x) — 
= 2. 

30. Trouver f{f{f (x)l} si f(x) — —— 


31. Trouver f (x + 1) si f (x — 1) = 1°. 
32. Supposons que f (7) soit la somme des r premiers 
termes d'une progression arithmétique. Montrer que 


fin +3) — Sf(n + 2) + 3f(n + 1) — f(n) = 0. 
33. Montrer que si 
f&)=kz+b 


et que si les nombres z2;, >, x; forment une progression 
arithmétique, alors les nombres f (x:), f (x2) et f (x:) forment 
aussi une progression arithmétique. 

34. Démontrer que si f (x) est l’exponentielle f (rx) — a* 
(a >> 0) et si les nombres z:, z2, x; forment une progression 
arithmétique, alors les nombres f (x.), f (x>) et f (x:) en for- 
ment aussi une. 


35. Soit 
| 
f(æ)=lg; =, 


Montrer que 


fa+1U= 1 (É). 


+ æy 
36. Soient œ(zx) = (a*+ a") et y(z) + (a —a"*). 
Montrer que 
pc + y) = (@) p &) + + ()v (y) 
DC + y) = (2) Ÿ GY) + p (y) (x). 
37. Calculer f (—1), f (0), f (1), si 


arcsinxz, pour —1<z<oO, 
PE arctgz, pour 0<x< + o. 
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38. Calculer les racines positives et les racines négatives 
de la fonction y si: 


a) y=1+z; d) y=2æ—37; 

b) y=2+1—-x; e) y=le +. 

C) y—ÎÂ—-xz+r; 

39. Déterminer la fonction inverse de y si: 
a) y=2r+-3; d) y=lg+; 

b) y=2—1; e) y=arctg 3z. 

c) y=y 1-5; 


Quels sont les domaines de définition de ces fonctions 
inverses ? 
40. Etant donné la fonction 


zx, pour z<O0, 
1 | 2, pour z>0, 


trouver sa fonction inverse. 

41. Mettre les fonctions données sous forme d’une suite 
d’égalités telles que chaque terme de cette suite soit consti- 
tué d’une fonction élémentaire (puissance, exponentielle, 
trigonométrique, etc.): 


a) y=(2z—5)0;  c)y=lgtg;: 
D) y—2*: d) y = arcsin (3-*). 


42. Les fonctions composées sont données par une suite 
d'’égalités. Les écrire à l’aide d’une seule égalité: 


a) y=ui, u=sinz; 
b) y=earctgu, u—=Vv, v=lgz; 


2u, si u< 0, 
c) y = | 0, siu>0; 
u—z— 1. 
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43. Trouver l'expression explicite des fonctions y dou- 
nées par les équations: 


a) z° — arccos y = 11; 

b) 10° + 107 = 10; 

c)z+l|yl= 2y. 

Déterminer leurs domaines d'existence. 


$ 2. Graphiques des fonctions élémentaires 


On construit habituellement le graphique d’une fonction y — } (x) 
en se donnant un réseau de points suffisamment dense M; (xi, yi) 
où y; = f (zi) ( = 0, 1, 2,...) et en réunissant ces points par une 


Fig. 3 


courbe qui prend en considération la position des points intermédiaires. 
L'emploi de la règle à calcul est recommandé pour les calculs. 

La construction des graphiques en général est facilitée par la 
connaissance des graphiques des principales fonctions élémentaires 
(voir appendice VI). En partant du graphique T de la fonction 


y = f(x) 


et à l’aide de constructions géométriques élémentaires, on construit 
le graphique des fonctions suivantes: 

4) y = — f (x), le graphique l'a subi une symétrie par rapport 
à l’axe OX; 
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2)y = — à le graphique T a subi une symétrie par rap- 
port à la O | 
3) ya = f (z — ! a), le graphique l est translaté suivant l'axe OX 


de | andeur a; 
° 4) = = b+ f (@), le graphique T est translaté suivant l'axe OY 
3). 


de la grandeur b (fig. 
E%e mple. Construire le graphique de la fonction 


y=sin (2-2). 


Solution. La courbe cherchée est la sinusoïde y = sin zx 


translatée vers la droite suivant l'axe OX de la quantité à (fig. 4). 
Construire les graphiques des fonctions linéaires (droites): 
Ga. y = kr, si k=0, 1,2, +, —1, —2. 

45. y = zx + b, si b = 0, 1, 2, —1, —2. 

46. y = 1,5x + 2. 


Construire les graphiques des fonctions rationnelles entiè- 
res du second degré (paraboles): 
47. ya, si a —1, 2, +, —1, —2, 0. 

48. y=2 +c, si c—=0, 1, 2, —1. 

49. y = (zx — zo)*, si Zzo = 0, 1, 2, —1. 

50. y = yo + (z — 1)*, si yo — 0, 1, 2, —1. 

51*. y—= ax +bz+oe, si 1) a = 1, b — —2, c = 3; 
2) a = —2, b=6, c = 0. 

52. y—2+zr — zx. Déterminer les points d’intersec- 
tion de cette parabole avec l'axe OX. 


Construire les graphiques des fonctions entières ration- 
nelles de degrés supérieurs à deux: 


53*. y — x (parabole cubique). 
54. y = 2 + (x — 1}. 
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55. y = 2 — 3x + 2. 
56. y = z*. 


57. y = 2x? — ri. 


Construire les graphiques des fonctions homographiques 
(hyperboles) : 


58*. y——+. 
s 
59. y= —— 
60. pi 
61%. y—=Yyo+ ——. , AVEC T= 1, Yyo= — 1, m—6. 
62*. y= 
Construire les graphiques des fonctions rationnelles : 
63. y=z+—. 65*. y= +. 
64. y=— 66. y=— 


67*. y— AT («l'agnésiennes). 
68. = («serpentin de Newton»). 

1 
69. Yy=Lz+—r . 
70. y=2+ 7 (crident de Newton). 
Construire les graphiques des fonctions irrationnelles : 
71 y=Vz. 
12. y = ”z. É 
73*. y—;/ x? («parabole de Neiles). 
74. y= + zV zx («parabole semi-cubiquer). 
79%. y= + LV (ellipse). 
76. y—=+ V1 —1 (kyperbole). 
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77. 


78*. 


79. 


nn 
Vi 


y=+2:)/ —— (cissoide de Diocles). 


y=+z} 25 — x°, 


Construire les graphiques des fonctions trigonométriques : 


80*. y—sin x. 
81*. y—= cos x. 
82*. y—=tgzx. 
83*. y—=ctgz. 
84*. y = sec x. 
85*. y — cosec z. 
86. y—Asinz, si A—1, 10, +, —2. 
87*. y—sinnzx, si n=1, 2,3, +. 
: : Ta 3x EL 4 
88. y—sin(r—), si p—0, —, —, nr, —— 
89*. y —5sin (27 —3). 
90*. y—asinz+bcoszx, si a—6, b— —8. 
91. y—sinz+cosz. 
92*. y— cos? z. 


98. 


99*. 
100. 


. Y—=T+SIN ZT. 


y=zxzsinz. 
y = tg" zx. 
y—=1—20cos x. 


: : 
y=sinz—- sin 3z. 
L cos 2 
y = COST + -- COS ZT. 


—= COS - 
y = cos —. 


y= + V'sin z. 


Construire les graphiques des fonctions puissances et des 
fonctions logarithmiques: 


101. y—a*,sia—2, -—,e(e—2,718...)"). 


be 


102%. y—logaz, si a=10, 2, +, e. 
103*. y—=shz, où shz— L(e"—e*). 


104*. y—chz, où chz=5 (ete). 


__ Shz 
” chz” 


105*. y—thz, où thz 


Î 
106. y—10*. 


107*. y—e-* (courbe en cloche). 
1 

108. y=2 %. 

109. y = lg L°: 

110. y—Ig?z. 

111. y =Ig(Igz). 


1 
112. y— TE 


114. y—lg(—72). 

115. y= log (1 + x). 

116. y—Ilg(cosx). 

117. y—2%sinx. 
| Construire les graphiques des fonctions trigonoméetriques 
inverses : 

118*. y = arcsin z. 

119%. y = arccos z. 

120*. y = arctg t. 

121%. y= arcctg x. 


*) A propos du nombre e voir page 26. 
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122. y—=arcsin L : 


123. y = arccos À ù 
124. y—=z—+arcctg zx. 
Construire les graphiques des fonctions: 
125. y = |z |. 
126. y=+(c+1x). 
127. a) y=z|zxzl|; b) y = logys |z |. 
128. a) y = sinxz + |sinzxz]|; b) y — sinxz—|sinz|. 
129. | D R pour |z|<1, 
SET pour |z|>1. 


130. a) y = [x], b) y — x — [x], où par [xl on note 


la partie entière du nombre zx, c'est-à-dire le plus grand 
nombre entier plus petit ou égal à zx. 


Construire les graphiques des fonctions données en coor- 


données polaires (r, @) (r > 0): 


131. r = 1. 

132": T = + (spirale d'Archimède). 
133%. r — e9 (spirale logarithmique). 
134%. r — 3 (spirale hyperbolique). 
135. r — 2 cs @ (circonférence). 

136. r — RTE (droite). 

137. r = sec? + (parabole). 


138%. r — 10 sin 3 (rosace à trois boucles). 
139%. r = a (1 + cos) (a > 0) (cardioïde). 
140%. 7? = a° cos 2® (a > 0) (lemniscate). 


Construire les graphiques des fonctions données sous 


forme paramétrique : 
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141%. z = , y = À (parabole semi-cubique). 
142%. x = 10 cost, y — sin t (ellipse). 


143*. x — 10 cos t, y — 10 sin* £{ (astroïde). 
144%. zx = a (cost + tsint), y = a(sin ft — tcost) 
(développante A Mi: 


145%. z = ———— x (folium de Descartes). 


ee Je Es 
146. = 7 , Yy= 7 = (demi-circonférence). 
447. 2 +929, y = 2! — 2 (branche d'hyperbole). 
148. x = 2 cos t, y — 2 sin* { (segment de droite). 
149. z=t—Ë, y=Ë 6. 
150. x = a (2 cos t — cos 2t), y = a (2 sin t{ — sin 2f) 
(cardioïide). 
Construire les graphiques des fonctions données sous 
forme implicite: 
151%. 2 + y = 25 (cercle). 
152. zy = 12 (hyperbole). 
153*. y? — . (parabole). 


154. + 1 (ellipse). 


155. y? = z° (100 — x°). 
Roue 
196%. z3 Ly3—a3 (astroïde). 


157%. z + y = 10 Ig y. 
158. zx? = cos y. 


# 
159%. V x + y = («spirale logarithmique»).. 
+60*. 2° + y — 3xzy — O (« folium de Descartes »). 


161. Etablir la formule qui permet de passer de l'échelle 
Celsius (C) à l'échelle Fahrenheit (F), si on sait qu’à:0° C 
correspondent . 32° F et qu'à 100° C correspondent 212°F. 

Construire le graphique de la fonction obtenue. 

162. Un rectangle est inscrit dans un triangle de base 
b — 10 et de hauteur k = 6 (fig. 5). Exprimer l’aire y de ce 
rectangle en fonction de sa base zx. 

Construire le graphique de cette fonction et trouver sa 
plus grande valeur. 

163. Dans le triangle ACB le côté BC = a, le côté 


JZN\ 
AC = b et l'angle variable ACB = x (fig. 6). 
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Exprimer l'aire y du triangle ABC en fonction de x 
Construire le graphique de cette fonction et trouver sa plus 
grande valeur. 


À 
Le] 
8 
À 
Fig. S Fig. 6 

164. Résoudre graphiquement les équations: 

a) 22 — 5z +2 —0; d) 10-* — zx; 

D) +<z-1t—=0;: e) x = 1 + 0,5 sin zx; 

c) Igz = Oz; f) ctgr=7z (0<z<r). 


165. Résoudre graphiquement les systèmes d'équations: 
a) zy = 1, z + y = 7; 

b) zy = 6, 2° + y° = 13; 

Ca —xz+y—=4, y* — 2x = 0; 

d) + y = 10, z+y* = 6; 

e) y = sinxz, y = cosz (0<zr<2n). 


$S 3. Limites 
19. Limite d'une suite. Le nombre a est dit limite de la 
SUËLE Ty, Laye + +3 Zn + + + OÙ 


lim ZT, — 4 
Nr C0 


si, pour chaque € >> 0, il existe un nombre WN = N (e) lel que 
|z, —al<epour n > N. 
Exemple 1. Montrer que 


2n +1 9 (4) 
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Solution. Formons la différence 


2n +1 , 1 
n+EAÂ  "  n+1: 


Nous avons en évaluant la valeur absolue de cette différence : 


2n +1 __ 
n+1 n- HrTN () 


si 
n> LAN (e). 


Ainsi, pour chaque nombre positif £# on peut trouver un nombre 
= = 1 tel que pour n > N, l'inégalité (2) est satisfaite. Par 
2n +1 


conséquent, le nombre 2 est la limite de la suite, — PE , c'est-à- 


dire que la formule (1) est vraie. 
20. Limite d'une fonction. On dit que la fonction 
f(x) —-A pour z-» a (A et a sont des nombres) ou 


lim f(x) = 4, 


: pour chaque & >> 0 arbitraire, il existe un nombre Ô — Ô (e) > 0 
tel que 
|f()—Al<e pour 0<|r—a|<ô. 
D'une manière analogue, on définit 

° lim f (x) = À, 


ñn—+00 


LA 


si [f()—Al<e pour Iz1> AN (e) 
On utilisera de même la notation conventionnelle suivante 


lim f (x) = o, 


qui veut dire que |f (x) | > E pour 0<|r—a]|<Ôù(£), où E est 
un nombre arbitraire positif. 

30. Limite à droitcet limite à gauche. 
On convient d'écrire x —> a — Osixz << aetz —+ a; de même, z —+ a +0 
si z>a et z—+a. Les nombres 


f(a— 0) = limf(r) et f (a + 0) = lim f (x) 
x—a—0 x—a+0 
s'appellent respectivement limite à gauche et limite à droite de la fonc- 
tion f (z) au point a (si ces nombres existent). 


Pour l'existence de la limite d'une fonction f (x) lorsque z + a 
il faut et il suffit que soit vérifiée l'égalité 


f(a@—0)=f{(a+ 0). 
25 


Si les limites lim f(x) et lim f(x) existent, on a les théorèmes 
x a Xx+Q 
suivants : 
1) lim {f1 (x) + fe (x)] = lim f1 (x) + lim fe (x) ; 
x a xa x Q 


2) lim [1 (>) 2 (2) 2 f1 (2) “lim f2 (x) ; 


3) Jim [f (z)/f2 (2)] = lin fi ()/lim f2 (2) (im f2(x)  0)- 


Les limites suivantes 


et 


li (1++)"=tim (+ &)Ÿ = e= 2,71828.. 
X— 0 Z a—0 
sont fréquemment employées. 


Exemple 2. Trouver les limites à droite ct à gauche de la 
fonction 
Î (x) = arctg = 
pour z—+ 0. 
Solution. On a 
: 1 x 
f (+0) = im (arctg —) = 
et 
- x 
f (—0) su (arctg =) = —. 


Il est évident que pour zx — 0 la limite de la fonction/ (x) 
n'existe pas. 
166. Démontrer que pour #7 —> æ la limite de la suite 
1 1 1 
1 


, 4° grrr n°’°°° 


est égale à 0. Pour quelles valeurs de nr l'inégalité 
1 
mi € 
est vérifiée (eg étant un nombre positif arbitraire)? 
Effectuer le calcul numérique pour a) & = 0,1; b) e — 


= 0,01; c) e — 0,001. 
167. Démontrer que la limite de la suite 


= r=i, 2) 
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pour rz —+ © est égale à 1. Pour quelles valeurs de nr > N 
l'inégalité 


| Zn — 1 [<< & 
est vérifiée (e étant un nombre arbitraire positif)? 


Déterminer NW si a) e = 0,1; b) 8 — 0,01 ; c) 8 — 0,001. 
168. Démontrer que 


lim 2 = 4. 


x—2 


Pour e positif donné déterminer le nombre positif Ô 
pour que de l'inégalité 


[z—2|<6 
découle l'inégalité 
| —4|<e. 


Calculer 6, si a) e = 0,1; b) e = 0,01; c) e — 0,001. 
169. Expliciter le véritable sens des écritures conven- 
tionnelles suivantes: 


a) limigz = —o; b) lim 2° = +o; c) lim f (x) — 
x—>+-0 X—++00 X—+00 
= ©. 
170. Trouver les limites des suites: 
4 1 1 (—1)n-1 | 
a) 1, En PR ot EEE 
, 5 ? APTE DE ….. 
o) V2, V2V2, V2V2V2.. 
d) 0,2; dde se 0,2333; ... 


Trouver les limites: 


471. lin (++ LÉ. +2) 
172. lim RINPOICTI., 


ñn+00 
173. lim [ÉESRSERE Le CR 0 FE? 2 2 |. 


174. lim EC . 


1+00 n—(—1}" 


2ntl-t 3n+1 


: 1 1 1 1 
176. Lis a (+++ …. +%) . 


— 4\yn-1 
177. li (1444 mt. +O]. 
178%, Lim + Et... tnt 


3 
ñn—00 n 


179. lim(Vr+1—Vn). 


| nsinn! 
190. lin HET 


Lorsqu'on veut déterminer la limite du rapport de deux polynô- 
mes en z pour z —æ co, il est avantageux de diviser le numérateur 
et le dénominateur par z 1, n étant le plus grand des degrés de ces 
deux polynômes. 

On peut souvent appliquer un procédé analogue aux fractions 
contenant des quantités irrationnelles. 


Exemple f. 
3 5 6 
lim = 9 Gz+5) Ge—0) _ ji (2-=) (5+2) (4) _ 
X—r00 3x +z—1 x? 345 
. 2.3.4 
Exemple 2. ET Ent: = Tim + 1 
+1) 223 —4 
TR es 
182. lim 1000 | 187. lim +5 
X—+00 z®— 1 x 2<4-3/ x 
: 22 — 5r 1 ; x? 
1 Un rt FRET 
3/7 
._ 2r—z+3 …_ 241 
185. lim 490. lim Vz 


x—+00 F9 | ete ÿ V4 | 
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Si P (z) et Q (x) sont deux polynômes et P (a) - 0 ou Q (a) 0, 
la limite de la fraction rationnelle 


se détermine directement. | 
Si P(a) = Q (a) = 0, il est recommandé alors de simplifier 


h fraction 5e par le binôme z — a autant de fois qu'il le faudra. 
Exemple 3. 

D 
191. lim ET. 195. lim ET - 
192. lim EE 196. lim EURE . 
193. lim R— : 197. lim EE | 
194. im per - 198. lim (+) | 


Les expressions qui contiennent des irrationnalités peuvent être 
ramenées dans de nombreux cas à des expressions rationnelles par 
l'introduction d’une nouvelle variable. 


Exemple 4. Trouver 


lim Vi+z-1 


z+0 WTEz—1 


Solution. Posons 


1 + ZT — y, 
il vient : 
im VIE pin 1 2 Jim PTE 3 
x0 1+z—1 Dot U°— yot W+1 2 ‘ 
= « de 1 
199. lim V1 201. lim Æ 
x— 1 z—1 x 1 V/2—1 
. 3/75 93 
200. lim VE . NT démo, 
x64 /7—4 x (z—1}° 


Un autre procédé pour déterminer la limite d’une expression 
irrationnelle consiste à faire passer au numérateur l'irrationnalité 
du dénominateur ou, inversement, du numérateur au dénominateur. 
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Exemple 5. 


Ve Ve ee 
za T0 aa (2—a)(Vz+ Va) 
ae Verve 2e (79 
2— Vz—3 …. 3=V5+x 
203. lim 206. lim EE 
204. lim —— 207. lim Vitz- Vis 
x8 z—2 x—0 z 
205. lim Vz—1 208. lim Vrth—Vz 
ES | S/z—1 Rh—0 
9. lim A 
h+0 h 


VA—2:+6—V2+2r—6 
210. lim ES : 


211. Tim (Vr+a—Vz z). 

212. ‘im Wercnst 214. im z(Vr+1—2). 
213. im m—5r+6—72). 215. im (+912). 
Pour AS les limites des expressions RES on aura dans 


plusieurs cas recours à la formule 
sin z 


lim = 1 


x—0 _ 


et on suppose connu que lim sin z = sin a et lim cos z=cos a. 


X— 0 +—+a 
Exemple 6. 
ji ne (SE .5) 1525 
x+0 T x—0 9z 
216. a) lim ; 220. lim(x sin +). 
x—2 ñn—00 
b) lim _— 
X—+00 
217. limit, 221. lim , 
x—0 x—0 
218. lim + . 222, lim RES , 
x—0 x—a Tr 
Sin 7 " COS r— COS a 
219. un sin 307 . 223. Re . 
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224. lim L'ÉLe 231. lim 12% 


_o +2 n T—3z 
3 
295. lim sin (z+h)—sinz 232. lim COS MI — COS n1 | 
Rhæ0 h x—0 T3 
226. lim EE . 239: lim 82€ 
* 1 — l'a x—0 z$ 
& 
227. a) lim zsin À s 234. lim =, 
x—+0 r x—+0 z 
b) lim zsin +. 235. lime, 
X—o0 Z x0 ID 3z 
; az | 1 — 3 
228. a (1 — ZX) tg 5 * 236. ae Site : 


; L'E ._  Z—sin 2r 
229. lim ctg 27 ctg ( D z) . 231. lim ACTE 


1—sin _. cos 
230. lim ———— . 238. lim ——— . 
XI T—Z X—{ 1—Vz 
239. lim Veosz | 
x—0 
240. lim Vi+sinz—V/1—sinz | 
x—0 ” 
Pour trouver les limites du type 
lim [p (z)]b(x)= C (3) 
+x+a 


il faut avoir en vue que: 
4) si les limites 


lim (x) = À et limy(z) =8B 
x<x—0 ? <a 
existent et sont finies, alors C = AB; 
2) si is p(r)=4Z1et im (7)==—+ co, la détermination de 
—+a@ 
la limite 3) se fait immédiatement : 
3) si mort et lim 1 (x) = oo, on pose tosiiot où 


X—a 
a(r) —+ 0 pour z—a ct, par conséquent, 


+. 
lim a(x) (x) Him [g(x)-1]b(x 
C=lim {+ (2) a) (xx) = = za Ne ) 


où 1. est la base des kogarithmes naturels. 
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Exemple 7. Calculer la limite 
lim sin 2r | i+x 
y à 


x—0 


Solution. On a ici 
. Sin2z 
lim 


x—0 


=2 et lim(i+z)—1; 
x—0 


par conséquent, 
lin (RS) en. 


x—0 z 


Exemple 8. Calculer la limite 


z<+i 
(1): 
Solution. Ona 
1 
ne ue À 
X—+0 2z +1 X—00 A PE L 2; 
et 
lim 2x2 — + 00. 
ro de) 
Par suite. 


. fz+i\x 
Mo 2 à 
Exemple 9. Calculer la limite 
à z—1\x 
lim (2) 


Solution. Ona 


{! 

... z—1 À Î—-> 
lim = lim — {À 

X—b00 z+1 X—-»00 147 


En faisant la transformation indiquée ci-dessus, on trouve 


da (5) ÉRoRE 


x 2 
’ ([i+( … ET Mi 
= lim — zLi = € €” 
1) ]”} 


X—H00 
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Dans le cas donné, on peut trouver la limite d’une manière 
plus simple : 


EN el aff) A 


me (1) lim (142) Te 


X—>00 


: 2+z \x : Z \x 
241. lim (52) 248. lim (—5)". 
: z—1 \x+1 | z—1 \x+2 
242. lim (55) 249. lim (2) 
2e 
243. lim (+) a 250. lim (1+2)". 
sin x 1 
5 z?—2r+3 x : : F2 
244. lim er e 251. lim (1 + sin TZ) : 
1 
219 1x3 L 
245. lim (+2 \", 252%*, a) li æ 
lin (25 a) im (cos 2) ; 
1 
246. lim (1 +) b) lim (cos x) *. 
Nr00 x—0 


247. lim (1 +4)". 


Pour résoudre les exercices ci-dessous, il est utile de savoir que 
si la limite lim f (z) existe et est positive alors 


lim [Inf(z)}=in [lim f(x)]. 
x+a xa 


Exemple 10. Démontrer que 
lim Lb(+z) =1, (*) 
x—0 ” 


Solution. On a 


3 15 
lim CHI de [In (1+ 2) *]=In [lim (1 +2) *]=In e=1. 


x—0 
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La formule (*) est fréquemment utilisée pour trouver les limites 
suivantes : 


253. lim [In (2z+41)—In(x+2)]. 


254. lim EC, 260. limn(%/a—1) (> 0). 
‘ n—>00 


x—0 

: 1 1Lz : .__ eax — ebx 
255. lim (Lip). 261. lim 
256. lim z[in(z+1)—Iln zx]. 

X—+—+00 
257. lime, 262. lim LE. 

x—0 Z* 0 Sin ZT 
258*. lim =, 263. a) lim? : 

x—0 x0 T7 
259%. lim © La 0). b) lim-%2=1 

x+0 Tr? 


(voir les exemples 103 et 104). 
Trouver les limites à gauche et à droite: 


264. a) lim ——; 268. a) lim LME ; 


X-r — 00 VAT 2+1 x—+—0 
b) lim —?— , b) lim Jsinzl, 
X-»+oo V/ zx° +1 x»+0 7 
265. a) lim thz; 269. a) lim en, 
X-y — 00 x-v1-0 | z— Tz—11 * 
b) lim th, b) lim Pe 
x-+-00 x»1+0 [7-11 
s ex — ex 
ou thi=— : 
266. i : 2 ——— ; 
De D 
1+e 
b) lim —{- b) lim ; 
x++0 2 x#240 17 — 2 
1+te* 
267. a) lim EURE LL BE 
X—+ — 00 z 


b) lim Joe). Cu : 
X——+ 00 


J4 


Construire les graphiques des fonctions : 
271**. y= lim (cos®" 2). 
ñn-+00 


272*. y=lim rer = &Z0). 


273. +. V z° + «2. 
a—0 


274. y—= lim (arctg rx). 


275. y=limy/1+z (z>0). 


276. Transformer en fraction ordinaire la fraction pério- 
dique mixte 


a = 0,13555... 


en la considérant comme limite de fractions finies corres- 
pondantes. 
277. Que deviennent les racines de l'équation de second 
degré 
az + bx+c—=0 


si le coefficient a tend vers 0 et les coefficients b et c sont 
constants, en outre b 0? 

278. Trouver la limite de l’angle intérieur d’un polygône 
régulier à n côtés lorsque 7 —> co. 

279. Trouver la limite des périmètres des polygônes 
réguliers à x côtés inscrits et circonscrits à un cercle de 
rayon À lorsque 7 —+ co. 

280. Trouver la limite de la somme des longueurs des 
ordonnées de la courbe 


y = e* COS Tz, 


menées aux points z = 0, 1, 2, ., R lorsque 7 —+ co. 
281. Trouver la limite de la somme des aires des carrés 
ayant pour bases les ordonnées de la courbe 


y= 2 


aux points x = 1, 2, 3, ..., n, lorsque n —+ oo. 

282. Trouver la limite pour 7 —+ du périmètre d’une 
ligne brisée MM ... M, inscrite dans la spirale loga- 
rithmique 

r=e# 


? 
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si les sommets de cette ligne brisée ont pour angles polaires 


x nx 
Po = 0, Pi: ..., Pn——— : 


283. Le segment AB — a (fig. 7) est partagé en n seg- 
ments égaux et sur chacun d’eux pris comme base on cons- 
truit un triangle isocèle d'angle de base & — 45°. Montrer 
que la limite du périmètre de la ligne brisée ainsi construite 
n'est pas égale à la longueur du 
segment AB, bien qu’à la limite 
cette ligne brisée « se confonde géo- 
métriquement avec le segment AB ». 


A 8 
(9 4 


Fig. 7 


284. Le point C; partage le segment AB = LI en deux 
parties égales, le point C’>: partage le segment AC; en deux 
parties égales, le point C’; partage le segment C:C; en deux 
parties égales, le point C, partage le segment CC; en deux 
parties égales, etc. Déterminer la position limite du point 
Ch lorsque 7 —+ oo. 

285. Le côté de l’angle droit a d'un triangle rectangle 
est partagé en z segments égaux et sur chacun d'eux comme 
base on construit un rectangle inscrit dans le triangle (fig. 8). 
Déterminer la limite des aires de la figure en escalier ainsi 
construite lorsque 7 —+ co. 

286. Déterminer les constantes Æ et b à partir de l’équa- 
tion 

lim (4z+0-2) —0. (1) 


X—+00 z2 +1 


Donner l'interprétation géométrique de l'égalité (1). 
287*. Un processus chimique donné s’accomplit de 
manière que l'accroissement de la quantité de la matière pour 
chaque intervalle de temps + d’une suite infinie d’interval- 
les (it, (à + 1) t) (i = 0, 1, 2, . ..) est proportionnel à la 
quantité de matière au début de cet intervalle et à sa durée. 
On suppose qu’à l'instant initial la quantité de matière 
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est Qo. Déterminer la quantité de matière Q?" au bout du 
temps { s'il y a accroissement de la quantité de matière pour 


chaque n-ème partie de l'intervalle de temps T — +. 
Trouver Q, = lim Qf”. 


n—+00 


$ 4. Infiniment petits et infiniment grands 


10. Infiniment petits. Si 


lim a (zx) = 0, 
<a 


c’est-à-dire si | & (zx) | << e, pour 0 |rz — a | < 8 (£), on dit alors 
que la fonction a (x) est infiniment petite pour zx + a. De même, on 
a une définition analogue pour les infiniment petits « (z) lorsque 
ZI —> ©. 

La somme et le produit d'un nombre fini d’infiniment petits 
pour z + «a sont aussi des infiniment petits pour x —+ a. 

Si a (z) et (x) sont infiniment petits pour rz + a avec 


où C est un nombre différent de 0, on dit alors que les fonctions a (zx) 
et B (x) sont des infiniment petits du même ordre; si C = 0, on dit 
alors que la fonction « (x) est un infiniment petit d'ordre supérieur par 
rapport à la fonction B (x). La fonction a (x) est un infiniment petit 
d'ordre r par rapport à la fonction $ (x) si 

lim _æ(z) _ _ : 

za [B(z)]" 


où OL[C|<+oo. 
Si 


.__ @(z) 
ETC 


on dit que les fonctions a (x) et $ (x) sont équivalentes pour x —+ a: 
a (x) — À (x). 
Par exemple, pour z—+0, on a 
sinz zx; tgr=z; In({+z) - zx, etc. 
La somme de doux infiniment petits d'ordres différents est équi- 
valente à celui des infiniment petits dont l’ordre est le plus petit. 
La limite du rapport de deux infiniment petits reste inchangée 


si on remplace les termes du rapport par des infiniment petits équi- 
valents. En vertu de ce théorème, pour trouver la limite de la fraction 


... @(x). 
TE) 


où a (r) + 0 et B (x) —> O0 pour x —+ a, on peut négliger (ou ajouter) 
au numérateur et au dénominateur de la fraction des infiniment 
petits d'ordre supérieur choisis de manière que ces dernières expres- 
sions soient équivalentes aux expressions initiales. 
Exemple ‘1. 
a 
im ÉTEZ _jim ve 1 
x+a IN(1+H2r) x,0 2x 2 


20. Infiniment grands. Si pour un nombre arbitraire- 
ment grand W il existe un nombre à (W) tel que pour0 <|rz—a|< 
<Ô(N) l'inégalité | 

IOIZN 


soit satisfaite, on dit que f (x) est un infiniment grand pour x — a. 

De même, on a une définition analogue pour les infiniment 
grands f (x) lorsque z —+ co. Comme on l’a fait pour les infiniment 
petits, on introduit la notion d'infiniment grand de différents ordres. 


288. Démontrer que la fonction 
sin z 
f()= —— 
est un infiniment petit pour zx —+ oc. Pour quelles valeurs 
de x l'inégalité 
IfG)I<e 


est vérifiée, £ étant un nombre arbitraire? 


Effectuer les calculs numériques pour: a) e — 0,1; 
b) e — 0,01; c) e = 0,001. 
289. Démontrer que la fonction 


f@=1-7 


est un infiniment petit pour z — 1. Pour quelles valeurs 
de zx l'inégalité 


[fG)I<e 


est vérifiée, e étant un nombre positif arbitraire ? Effectuer 
les calculs numériques pour: a) e — 0,1; b) e — 0,01; 
c) e — 0,001. 

290. Démontrer que la fonction 


1 
= 
est un infiniment grand pour z — 2. Pour quels voisinages 
|z — 2 |< Ô l'inégalité 
fOI>N 
est satisfaite si V est un nombre positif arbitraire ? 
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Déterminer 6, si a) VN = 10; b) N — 100; c) N — 1000. 

291. Déterminer le degré des infiniment petits suivants: 
a) de la surface de la sphère, b) du volume de la sphère, 
si le rayon r de cette sphère est un infiniment petit du 
premier ordre. Quels sont les degrés des | 
infiniment petits du rayon de la sphère 
et du volume de la sphère par rapport 
à la surface de cette sphère? 

292. Supposons que l'angle au centre 
a d'un secteur circulaire ABO fig. 9) 
de rayon À tende vers 0. Déterminer 
le degré des infiniment petits par rap- 
port à’ l’infiniment petit «& : a) de la corde 0 
AB; [b)’ de la «flèche» CD; c) de Fig. 
l’aire du triangle ABD. 

293. Déterminer pour z— 0 le degré des infiniment 
petits par rapport à x des fonctions: 


a) = à d) 1—cosz; 
b) Vr+Vz; e) tgz—sinz. 
c) Y/Æ—Vz; 


294. Montrer que la longueur d’un arc de cercle infini- 
ment petit de rayon constant est équivalente à la longueur 
de la corde qu'elle sous-tend. 

295. Est-ce qu’un segment de droite infiniment petit et 
la demi-circonférence infiniment petite construite sur ce 
segment comme diamètre sont des infiniment petits équiva- 
lents? 

En s’aidant du théorème relatif au rapport de deux infi- 
niment petits, on demande de trouver les limites: 


. in 3r-sin 5x . In x 
296: lim 22€. 298. lim 
x—0 (x — 2$)° x 1 1—z 
arcsin er] * 
: — T° : COS z — COS 2z 
297. A — hr é 299. au ue " 


300. Montrer que pour z—0 les expressions + et 


V1+z—1 sont équivalentes. En partant de ce résultat, 
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montrer que pour |x| infiniment petit l'égalité approchée 
Vi+zsi++ (1) 


est vraie. 
On demande, en appliquant la formule (1), de calculer 
approximativement : 


a) 1,06; b) 0,97; c) V 10; d) V 120 


et de comparer les valeurs trouvées avec les valeurs corres- 
pondantes données par les tables. 

301. Montrer que pour x —+ 0, en négligeant les termes 
d'ordre z*, les égalités approchées suivantes sont vraies: 


a) = 
b) Vétrsats (a >> 0); 
c)  +z) = 1 + nz (n entier); 


d) Ig (4 +z) = Mz, 
où M = Ige — 0,43429 ... 
En partant de ces formules, calculer approximativement : 


1 1 1 _ 
1) 557: 2) 5or: 3) 505: 4 V15: 6) 1,04; 
6) 0,93: 7) Ig1,1. 


S 1—7; 


Comparer les valeurs trouvées avec celles données par les 
tables. 

302. Démontrer que pour z —+ la fonction rationnelle 
entière 


P()=a +an1+...+a (ao 0) | 


est un infiniment grand équivalent au terme de plus haut 
degré aot”. 

303. Supposons que z —+ co. En considérant x comme un 
infiniment grand du premier ordre, déterminer l'ordre de 
croissance des fonctions: 


a) z2— 100x— 1000 ; co) Vr+tVz; 
6 
b) à d) Y/z— 2x. 
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$ 5. Continuité des fonctions 


10, Définition de la continuité. On dit que la 
fonction est continue pour z=Ë£ (ou « au point E »), si: 1) cette fonction 
est définie au point E,c'est-à-dire que le nombre f (£) existe, 2) la 
limite lim f (x) existe et est finie; 3) cette limite est égale à la valeur 


xs | à 
de la fonction au point E, c’est-à-dire 


ce Î (z) = j (#). (1) 
Posons | 
z = E + AE 
où AË —+ 0, la condition (1) peut alors s'écrire comme suit 
a Wres [/(+AË)—/f(6)]=0, (2) 


c'est-à-dire la fonction est continue au point E si et seulement si, 
en ce point, à un accroissement infiniment petit de la variable indé- 
pendante correspond un accroissement infiniment petit de la fonction. 

Si une fonction est continue en chaque point d’un domaine (inter- 
valle ouvert, intervalle fermé, etc.) elle est dite continue dans ce 
domaine. 


Exemple 1. Montrer que la fonction 
y = Sin z 
est continue pour toutes valeurs de la variable z. 
Solution. On a 
Ay=sin (z+ Ar) —sin z=2sin LE. cos (++) = 
Sin — 
2 Az 
TT & (2+—) Az. 
2 


Mais puisque 


pour z arbitraire on a 
8x0 
Par conséquent, la fonction sin x est continue pour — co < 
<z<+ oc. 
20. Points de discontinuité. On dit que la fonction 
1 (x) a (ou possède) une discontinuité pour la valeur z = x, (ou au 
point zo) du domaine de définition de la fonction ou de la frontière de ce 


ARE si, en ce point, les conditions de continuité ne sont pas satis- 
aites. 
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Exemple 2. La fonction f (x) = tie 10,a) a une 


discontinuité pour z — {. Cette fonction n'est pas définie au point 
z — 1 et, quel que soit le nombre f (1), la fonction complétée n’est 
pas continue pour x = 1. 

Si la fonction f (r) possède des limites finies 


lim f(z)=f(zo—0)et lim f(r)—f(x0+0), 
x—xo— 0 Xx—xp +0 


et que les trois nombres f (ro), f (zxo — 0), f (zo + 0) ne sont pas tous 


égaux entre eux, on dit alors que x, est un point de discontinuité de 
première espèce. En particulier, si 


f (xo — 0) — f (xo + 0), 


on dit alors que x, est un point de discontinuité apparente. 
Pour que la fonction f (x) soit continue au point zxo, il faut et il 
suffit que | 
f (&o) = f (zo — 0) = f (xo + 0). 
sin z 


ET possède une disconti- 


Exemple 3. La fonction f (x) = 
nuité de première espèce pour z = 0. 
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En effet, on a pour cette fonction 
sin z 


f(+0)= lim ME +1 
x+0 


et 
sin z 
= —4. 


J(—0)= lim 


X—+—0 


Exemple 4. La fonction y = E (x), où par E (x) on note la 
partie entière du nombre x (c’est-à-dire que E (x) est l’entier satisfai- 
sant à l'égalité z=E£E(r)+q, où 0<g<i), est discontinue 
(fig. 10,b) en chaque point d’abscisse entier: x — 0, +1, +2, ..., 
en Qu tous ces points sont des points de discontinuité de première 
espèce. 

É En effet: si r est un entier, alors E (n — 0) = n — 1 et 
E (n + 0) = n. En tous les autres points, il est évident que cette 
fonction est continue. 

On appelle point de discontinuité de seconde espèce tous les points 
de discontinuité qui ne sont pas de première espèce. 

Les points de discontinuité infinie, c'est-à-dire les points x, en les- 
quels au moins une des limites à gauche f (zo — 0) ou à droite f (xo + 0) 
cest égale à (voir exemple 2) sont aussi des points de discontinuité 
de seconde espèce. 


Exemple 5. La fonction y = cos _ (fig. 10,c) a une discon- 


tinuité de seconde espèce au point x — 0 puisque les limites à gauche 
et à droite 


: x : T 
lim cos — et lim cos — 
x——0 T x—>+0 T 


n'existent pas. 


30. Propriétés des fonctions continues. 
Lo ’on étudie la continuité des fonctions, il faut avoir en vue les 
théorèmes suivants: . 

1) la somme et lé produit d'un nombre fini de fonctions continues 
dans un domaine sont des fonctions continues dans ce même domaine ; 
r : 2) le rapport de deux fonctions continues dans un domaine est 
une fonction continue pour toutes les valeurs de la variable indépen- 
dante de ce domaine qui n’annulent pas le dénominateur; 

3) si la fonction f (x) est continue dans l'intervalle ouvert (a, b) 
et l’ensemble de ces valeurs contenu dans l'intervalle ouvert (4, B) 
et si, en outre, la fonction œ (x) est continue dans l’intervalle ouvert 
(A, B), la fonction composée q {f (x)] est continue dans l'intervalle 
ouvert (a, b). 

Une fonction f (r) continue sur l'intervalle fermé [a, b] jouit 
des propriétés suivantes: 

1) f (x) est bornée sur [a, b], c’est-à-dire qu’il existe un nombre M 
tel que |f(z) | L< M pour a L<r<Lb; 

2) f (z) possède sur [a, b] une plus petite et une plus grande 
valeurs ; 

3) f(x) prend toutes les valeurs intermédiaires comprises 
entre deux de ces valeurs, c'est-à-dire si f (a) = À et f (B) — 
=B (a La <B<Lb) alors, quel que soit le nombre C compris 
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entre les nombres À et B, il existe au moins une valeur 
z = y(a <y<f) telle que f (x) = C 
En particulier, si f (a) f (B) < 0, l° équation 


f (x) = 0 


possède dans l'intervalle ouvert (a, B) au moins une racine réelle. 


304. Montrer que la fonction y = x* est continue pour 
toutes les valeurs de la variable z 
305. Démontrer que la fonction rationnelle entière 


P (2) = a" +az 1+...+a 


est continue pour toutes les valeurs de zx. 
306. Démontrer que la fonction rationnelle 


… apzn + az l + +4 
GR) om ba dm 


est continue pour toutes les valeurs de x sauf pour celles qui 
annulent le dénominateur. 


307*. Démontrer que la fonction y = V x est continue 
pour z > (0. 

308. Démontrer que si la fonction f (x) est continue et 
non négative dans l'intervalle ouvert (a, b), alors la fonction 


F (x) = Vi) 


est continue dans cet intervalle ouvert. 

309*. Montrer que la fonction y = cos x est continue 
pour tous les x. 

310. Pour quelles valeurs de x les fonctions: a) tgz 
et b) ctgz sont continues? 

311*. Montrer que la fonction y = | x | est continue. 
Construire le graphique de cette fonction. 

312. Démontrer que la valeur absolue d’une fonction 
continue est une fonction continue. 

313. Considérons la fonction donnée par les formules 
zx? — 4 
f(x) = "z—9 ? pour x 2, 

A, pour z=2. 


Choisir la valeur À = f (2), de la fonction de manière que 
la fonction f (x) ainsi complétée soit continue pour z = 2. 
Construire le graphique de la fonction y = f (x). 


#4 


314. Le second membre de l'égalité 
f(x) =1—zsin + 


n'est pas défini pour z = 0. Comment faut-il choisir la 
valeur f (0) pour que la fonction f(x) soit continue au 
point æ —= 0? 

315. La fonction 


f(x) =arctg 


n'est pas définie pour z = 2. Peut-on définir la valeur f (2) 
de manière que la fonction complétée soit continue pour 
z = 2? 

316. La fonction f(x) n’est pas définie pour x = 0. 
Déterminer f (0) de manière que f (x) soit continue pour 
z = 0, si 


a) (a) = HT (x est un nombre entier); 


1 


z—2 


b) f(D = RE ; e) f(x = sin— ; 
c) f(D= ORDRE D, D j(D=sctgz. 
d) f(z)= —— 


Etudier la continuité des fonctions: 


317. y=—— . 323. y—In(cos2). 
318. y— TT 324. y=hù | es]. 
819. y=-VTEES 325. y=arctg +. 
1 
320. y= Tr: 326. p= (Ha) arte gr 
321. a) y = sin + ; 327. y=eti. 
1 
b) y=zsin + ‘ 328. y=e ©. 
z 1 
1+Lel-x 
230 2 pour z<3, Construire le graphique 
° y={ 2z+ 1 pour z>3. de cette fonction. 
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331. Démontrer que la fonction de Dirichlet x (x) égale 
à O0 pour z irrationnel et à 1 pour x rationnel est discontinue 
pour chaque valeur de zx. 

Etudier la continuité et construire le graphique des 
fonctions: 


: 1 
Do ET 


333. y — lim (zarctg rx). 


(z> 0). 


334. a) y = sgn x, b) y = x sgn x, c) y = sgn (sin x), 
où le symbole sgn x est défini par les formules: 
+1, si z>0, 
sen z — 0, si z=0, 
—À, si z<(0. 


335. a) y=z—E (x), b) y=xE (x), où E (x) est 
la partie entière du nombre x. 

336. Donner un exemple qui montrerait que la somme 
de deux fonctions discontinues peut être une fonction con- 
tinue. 

337*. Soit & une fraction positive régulière tendant 
vers O0 (0æœ<1). Peut-on dans l'égalité 


E(+ta)=E({— ax) +1, 
vérifiée pour toutes les valeurs de «&, substituer la limite 


de la grandeur «? 
338. Montrer que l'équation 


D —3z+1—=0 
possède dans l'intervalle ouvert (1, 2) une racine réelle. 
Calculer approximativement la valeur de cette racine. 
339. Démontrer que tout polynôme P (x) de degré 
impair possède au moins une racine réelle. 
_ 1340. Montrer que l'équation 


gr =7zx 


possède un ensemble infini de racines réelles. 


CHAPITRE Il 


DÉRIVATION DES FONCTIONS 


$ 1. Calcul des dérivées 


10. Accroissement de la variable indépen- 
dante et accroissement de la fonction. Si z 
et z, sont deux valeurs de la variable zx et y = f (x), y; = f (x1) sont 
les valeurs PUF PORN ADS de la fonc- 
tion y — f(x), alors 


Ar =r —7z 
est ap ppelé accroissement de la variable 
z sur l'intervalle ouvert (zx, zx;), et 
y=ft) 
Ay = y — y 
ou DA 
Ay=f(ua —f(:)= f(z+ Az) —f(: T 0 


(1) Fig. 11 


accroissement de la fonction y sur ce, mêmo 
intervalle ouvert (x, z;) (fig. 11,où Az=MA ct Ay=AN). Le rapport 


donne le coefficient angulaire de la sécante MN du graphique de la 
fonction y = f (x) (fig. 11) et s’ appelle la vitesse moyenne de variation 
de la fonction y sur l’intervalle ouvert (r, x + Az). 

Exemple 1. Etant donnée la fonction 


y = 2 — 5z + 6, 


on demande de calculer Az et Ay correspondant aux variations suivan- 
tes de la variable: 

a) dez—1àz—1,1; 

b) dd z=3àz—= 2. 

Solution. On a 

a) Az = 1,1—1 = 0,1, 

= (1,12—5.1,1 + 6) — (12—5.1 + 6) — —0,29; 
b) Ar = 2—3 = —1, 
Ay = (27—5.2 + 6) — (3*—5.3 + 6) = 0. 
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Exemple 2. Déterminer le coefficient angulaire de la sécante 


à l'hyperbole y = qui passe par les points M (3 2 et N (10 : } : 


L 3 » 10 
Solution. On a Ar=—10—3—=7 et A e es Par 
10 3 30 
__ 4y 1 
conséquent, RD = —50. 


20. Dérivée. La dérivée y’ = LL de la fonction y = f(x) 


par rapport à la variable x, est, par définition, la limite du rapport _ 
lorsque Az tend vers 0, c'est-à-dire 


y = lim 2 
Ax—0 


La grandeur algébrique de la dérivée donne le coefficient angulaire 
de la tangente (géométrique) MT au point x du graphique de la fonc- 
tion y —#f(z) (fig. 11): 

y" = tg q. 
L'opération qui constitue à calculer la dérivée y’ est appelée dérivation. 


La dérivée y’ = f’ (x) n’est autre que la vitesse de variation de la fonc- 
tion au point zx. 


Exemple 3. Trouver la dérivée de la fonction 
y = 2. 
Solution. D'après la formule (1) on trouve 


Ay = (x + Az)? — z3 = 2rAr +(Az)* 
et 
Ay 


7; —2:+arz. 


Par conséquent, 
. :. Ay | 
*= lim === lim (2r7+ Az) = 2z. 
' Ax+0 ÀZ As à Li 
30. Dérivée à gauche et dérivée à droite. 


Les expressions 
s Az) — f (z) 
t(z)= lim f(z+Az) — f () 
/ @ A x->—0 Az 
et 
{,(z+ Az) — f(x) 
0 Az 
s'apellent respectivement dérivée à gauche et dérivée à droite de la 
fonction f (x) au point x. Pour que f” (z) existe, il faut et il suffit que 


= ()= f4 (a). 


fa (z) = Murs 
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Exemple 4. Calculer f2 (0) et f} (0) pour la fonction 


f@)=Ilzl 
Solution. On a par définition 


[Az] 


Az A} 


LE a, 


. A 
O= im le +1. 


40, Dérivée infinie. Si en un point on a 
Ax->0 Az 
on dit alors que la fonction continue f (x) a une dérivée infinie au 


point z. Dans ce cas, la tangente (géométrique) au graphique de la 
fonction y = f (x) est perpendiculaire à l'axe OX. 


Exemple 5. Calculer f’ (0) pour la fonction 
HV z. 
Solution. Ona 
fO= dim VAE Jim 1 
Ax0 Az Ax+0 ÿ Az! 


— CO. 


341. Trouver l'accroissement de la fonction y = z*° cor- 
respondant aux variations de la variable: 

a) de zx = 1 à x = 2; 

b) ddr =1àzxz = 1,1; 

c)ddz=1aàaxz=1+. 


342. Calculer Ay pour la fonction y = É Z, Si: 

a) z=0, Az = 0,001; 

b) z=8, Az = —9; 

c)z=a, Az =h. 

343. Pourquoi peut-on déterminer l'accroissement Ay 
de la fonction y — 2x + 3 connaissant seulement l’accrois- 


sement correspondant de la variable Az = 5, et pourquoi 
ne le peut-on pas pour la fonction y = 2°? 


344. Calculer l'accroissement Ay et le rapport L pour 
les fonctions: 


1 


a) V2 pour z—=1 et Axz= 0,4; 
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b)y=Vr  pourrz =0 et Az = 0,0001 ; 
c) y =Igz pour æ — {100 000 et Az — —90 000. 


345. Déterminer Ay et _ correspondant aux variations 


* 


de la variable de z à x + Az pour les fonctions: 


a) y—=axz+b; d) y=Vz; 
b) y=x; e) y—2"; 
c) y=— :; f) y=Inx. 


346. Déterminer le coefficient angulaire de la sécante 
à la parabole 
y = 27 — 


si les abscisses des points d'’intersection sont: 
a) TZ = À, Ze = 2; 
b) x = 1, 22 = 0,9; 
c) = 1; Zo = 1 +. 


Vers quelle limite tend le coefficient angulaire de la sécante 
dans le dernier cas lorsque k —+ 0? 

347. Quelle est la vitesse moyenne de variation de la 
fonction y — x° dans l'intervalle fermé 1 <zr<4? 

348. La loi de mouvement d’un point est s = 28 + 3t + 
+ 5, où la distance s est évaluée en centimètres et le temps t 
en secondes. Quelle est la vitesse moyenne pendant l'inter- 
valle de temps compris entre les instants £ = 1 et t — 5? 


349. Calculer la valeur du rapport pour la courbe 
y — 2° sur l'intervalle fermé 1 <<z7< 5. 

350. Calculer la valeur du rapport U pour la courbe 
y — f(x) sur l'intervalle fermé [x, x + Axl. 

351. À quoi est égal le rapport 2 pour la courbe y — 


— f(x) au point donné zx? 

392. Donner les définitions: a) de vitesse moyenne de 
rotation; b) de vitesse instantanée de rotation. 

353. Un corps chauffé se refroidit lorsqu'on le place dans 
un milieu dont la température est inférieure à la tempéra- 
ture du corps chauffé. Que faut-il comprendre par: a) vitesse 
moyenne de refroidissement ; b) vitesse moyenne de refroi- 
dissement à un instant donné? 
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354. Que faut-il comprendre par vitesse de réaction d’une 
substance à l'état de réaction chimique? 

355. Soit m = f (x) la masse d’une tige non homogène 
répartie sur l'intervalle fermé [0, x]. Que faut-il comprendre 
par : a) densité linéaire moyenne de la tige pour l’intervalle 
fermé [x, x + Az]; b) densité linéaire de la tige au point x? 


3956. Déterminer le rapport = pour la fonctivn y=+ 
au point z—=2 si: a) Ar=1; b) Ar=0,1; c) Az—0,01. 
Calculer la dérivée y” pour z=—2. 

397**. Calculer la dérivée de la fonction y =tgz. 


398. Trouver y’ = lim _. pour les fonctions : 
Ax=0 ÊT ; 
a) y—=2; b) y=-;; 


c) y=Vz; d) y=ctgz. 

399. Calculer f’(8), si f(z)=ÿ 7. 

360. cris À (0), f” (1), f’ (2), sif (x) = z(z — 1Ÿ$ X 
X (zx — 

361. he les points en lesquels la dérivée de la 
fonction f (x) = x° coïncide numériquement avec la fonc- 
tion, c'est-à-dire f (x) = f” (x). 

362. La loi du mouvement d’un point est s — 5f où 
la distance s est évaluée en mètres et le temps t en secondes. 
Déterminer la vitesse du mouvement à l'instant &t = 3. 

363. Déterminer le coefficient angulaire de la tangente 
à la courbe y = 0,12° passant par le point d’abscisse x — 2. 

364. Déterminer le coefficient angulaire de la tangente 
à la courbe y = sinxz au point (x, 0). 

365. D AROIReE la valeur de la dérivée de la fonction 


f (x) = — au point zx = xo (to 0). 
366*. Quelles sont les valeurs des coefficients angulaires 
É | : 
des tangentes aux courbes y — — et y =" aux points 


d'intersection? Trouver l’angle formé par les tangentes. 
367**. Montrer que les fonctions suivantes n’ont pas de 
dérivées finies aux points indiqués: 
a) y=) 2 au point x—0; 


b) y=y z—1 au point ee 


c) y—=|cos x] aux pointsxr=— rt 


n, k=0, +, +2,... 
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$ 2. Tableau 


des principales formules de 


dérivation et leurs applications 


19. Principales 


règles de calcul des déri- 


vées. Si c est une constante et u = @ (x), v = 4 (x) sont des fonc- 


tions qui possèdent des 
1) (c) =0; ’ 


2) (z) =1; 
3) (uv) =u’ +’; 


4) (cu)’ = cu” ; ; 


20. Tableau des 
fonctions. 


I. (zn) = nrn-1, 


ir. (V2) = = 


III. (sin z) = cos z. 


VII. (arcsin x) = 
VIII. (arccos x) — 
IX. (arctg x) — 


X. (arcctg z)'— 


dérivées, alors 
5) (uv) =u’v+ vu; 


tn po 


7) (<) - = E+0. 


dérivées des principales 


IV. (cos zx) — — Sin x. 
(z > 0). V. (ga) =. 
VI. (te) =. 
= (Iz1<1)- 
—Ze 
1 
(Iz1<1). 


1123" 


z3+1 


XI. (a*) = a*In a. 


XII. (ex) =ex. 
XINI. (Inz) =— 


XIV. (loga z) = 


XV. (shzr) =chz. 


XVI. (chz) =shz. 
XIX. (Arsh zx) = 


XX. (Arch z)° = 
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zina 


(z > 0). 
“Os € (2>0, a >0). 
j. À 
XVII. (th z) — "chez ° 
_ —1 
XVIII. (cth Zz) DETTES 


Vire 
1 
V/z—1 


(1z1>. 


1 
XXI (Arthz) — = (|zl<1). 


XXII. (Arcth 2) = ee (z1> 9. 


30. Règle de dérivation des fonctions 
composées. Siy=f(u) et u = (x), c'est-à-dire y = f [ q(z)], 
où les fonctions y et u possèdent des dérivées, alors 

Yr = Vubx (1) 
ou, à l’aide d’autres notations, 


Cette règle est valable pour un nombre fini de variables intermédiaires 
possédant chacune une dérivée. 


Exemple 1. Calculer la dérivée de la fonction 
y = (2 — 2x + 3). 
Solution. Posons y = uf, où u = (1x3 — 2r + 3). Ona,en 
vertu de la formule (1), 
y'—=(u5)u (z2—27+ 3)x— Su (27— 2) — 10 (z—1) (22—2r+ 3). 
Exemple 2. Calculer la dérivée de la fonction 
y = sin°är. 
Solution. Posons 
y=uÿ; u =Ssinv; v = 4z. 
On trouve 
y” = Bu -cos v-4 = 12 sin?4z cos 4z. 
Calculer la dérivée des fonctions données dans les exer- 
cices ci-dessous. 
(Dans les exercices n°5 368 à 408 il n’y aura pas lieu 
d'employer la règle de dérivation des fonctions composées.) 
A. Fonctions algébriques 


368. y 424278. 
369. y=+—+r+2— 0,571. 


4 3 
370. y=a +brt+ce. 373. y= az tb | 
Var+53 
371. y= À 374. y= + In 2. 
° 2 5 
372. y—=at" +bt"t, 375. y— 3x3 — 972 +r8, 
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376*. y—z° ÿ 2. S9. = ETS 
LE gr DA = TT 
b 
378. y - 381. y= ie. 
— |/z 


B. Fonctions trigonométriques 
et fonctions trigonométriques inverses 


382. y = 5sinz + 3coszx. 387. y = rctgr. 


383. y = tg r — ctg x. 388. y = zx arcsin x. 
384 __ Sinz+-cosz 389. y — (1+z?) arctgz—z 
* PT Snz—cos sr : DT Co à 


385. y = 2t sin { — (# — 2)cost. 
386. y = arctg x + arcctg zx. 


C. Fonctions exponentielles et fonctions logarithmiques 


390. y—zx'.e. 397. y— Le 
391. y—(z—1)e7. 398. y=rlnr—*+ . 
392. y——. 
Y—-z 399. y=—+2Inr 2, 
zS | 
393. Y= + 400. y—=Inxzlgrz—-Inalog, z. 


394. f(x) = e cos z. 
395. y = (2x? — 2x + 2) e*. 
396. y = e* arcsin x. 


D. Fonctions hyperboliques 
et fonctions hyperboliques inverses 


401. y—zshz. 405. y—arctgz- Arth x. 
402. y=—. 406. y= arcsin x Arshz. 
403. y—thz—x. 407. y= 2, 

- ; Arcth 
406. y= TE - 408. y Ath, 


E. Fonctions composées 


Employer la règle de dérivation des fonctions composées à une 
variable intermédiaire dans les exercices nos 409-466. 
Calculer les dérivées des fonctions suivantes: 


409%. y = (1 + 37 — 57°). 


’ on Posons 1 + 3x — 51? = u, alors y — u50. On a: 
= É 10z; 
SE = 50! 6 (3 102) = 30 (A 3z — 522)%9. (3 — 107). 


410. y 


1. f(y)— Due 
A2. y—(3+ 2). 


M8. = HN NET 
414. y=V1—x. 416. y—=(a/—x°/3)"?, 
415. y=ÿ) a+bs. 417. y—(3—2sin x). 
Solution. y’ = 5(3— 2 sin z)t-(3 — 2 sin r) — 

= 5(3 — 2sin z}t.(— 2 cos z) — — 10 cos x (3 — 2 sin z}. 


418. y=tgz—Eter+ tgir. 

419. y—V ctez—Ÿ ctga. 

420. y=2r +5cos zx. 425. y — S'sint z+ — us 
421%. z—cosec?t+ sect. 426. y—V À +arcsinx. 


1 es ; 
422. 1 =—- 5500 2; . 427. y=V'arctg r—(arcsin x}. 
423. y="— ©, 428. y——!{ 


3coSz cosz arctgz 


424. y=] / Fee ÈeE , 429. y= =Vr +. 
430. y= 7 2e*—2* +1+ In. 
431. y = sin 3xz+ cos + te V x. 

TZ 


DS PROS AY 
Solution. y’—cos 3zr-(3r)’—sin 5 (= ) +—— Te 
= 3 608 37 — À Ï : 


Sn 
S 5 2VzcosVz 
432. y=sin(#—57+1)+t@< 


(V2) = 
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1 + cos 2z 
4 — cos 2z 


433. f (x) = cos (ax + B). 435. y — 
434. durs tsin(t+æ). 436. f(x) =actg +. 
437. y= —55 1 cos (5x°) — cos 22. 

438. y = arcsin 2x. 


1 2 
JON. y =————— 0 (2) = ———— , 
Solution. y VE (2x) VI 
439. y=—arcsin à . 445. y= 210%. 
440. f(x) = arccos Vz. 446. f(t)=tsin 2!. 
44. y = arctg =. 447. y—= arccos €. 
442. y = uote LEE 448. y—In(2r+7). 
443. y—5e-*. 449. y=lgsinz. 
Aa4. y= 450. y—In(4— 2°). 
451. y—Inz—]Iln(ln x). 
452. y—=In(e*+5sin x —4 arcsin x). 
453. y = arctg (In x) + In (arctg x). 
454. y=VInz+1+ln(Vz+1). 
F. Diverses fonctions 
455.** y = sin$ 5x cos* + 
11 4 
D Pre 
15 10 1 
ST UE TER TG LG 
.z8 z 
458. JS 460. APE V7 
__V23—-2%+1 ___# 
459. y = ——————. 461. y Ve 


462. y=5 m4 Pr z+ir) min ps. 


1 1 
468. y=5y A+) —-ry (+7) 
4 $ /z—1 

464. 173 VS 
465. y= 2 (a — 22$)?. 

brn\m 
466. y= (2) 

9 2 1 
467. Vs GNT ETS — TGV 
468. y—(a+zx) Vÿ a—x. 
469. y=V(r+a)(z+b)(z+0). 
470. z=V y+Vy. 
471. f(t)=(2t+1)(3t+2) 7 +2. 

1 
472. TV . 
473. y=In (Vi+e*—1)—In (Vÿi+e +1). 
474. y = 2 cos° x (3 cos? x —5). 

_ (tgfz—1)(tgz+10tgz+1) 

475. PU _ Jr + 
476. y = tgf 5x. 479. y —Ssinz cos? z +sin? x. 
477. = < sin (x). 480. y — : ste z—tgz+z. 
478. y —sin® (£). : 481. y = — + ctg z. 
482. y—V'asinz+fBcos!z. 
483. y = arcsin 2° + arccos z°. 
484. y — _ (arcsin x)° arccos x. 

. 22—1 arccos z 
485. y = arcsin —5— . 487. y= ———— Vs 

. F4 
486. RE mines . 488. y=-7garesin | (+). 
489. y= Va +asrcsin +. 
490. y—xzVat—z2+atarcsin +. 


2 
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491. dE ia 2 
492. y — (25) arcsin Vz+i T2. 
. z sin & 
493. y = In (arcsin OZ). 495. y=arcig . 
9 tg z+: 
494. y = arcsin (ln x). 496. y=+ arctg 
497. y= 36 arctg / (30427) Vhz—&. 
498. y — —Vaarcctg PE. 
499. y= Ve. 501. F(z)=(2ma"*-+ b}P. 
500. y—esinx, 502. F(t)= e%' cos BL. 
__ (œ sin Br-—$ cos Bz) «** 
903. y TT Hp 
904. y= ne (3 sin 3z— cos 3x). 
| cte 1 
505. y—z'a-". 507. y=3 
506. y—= V'cosxalcosx, 508. y—In(ar +br+c). 
509. y—=In(z+Va+z). 
510. y=z—2Vz+2In({+Vx). 
911. dl éall denis à 
_s. —2}*$ 
512. y= . 514*. LPS . 
: — A E—1Ÿ 2) 
9513. L/] . 515. y = Pin 
916. y — — hr ins 
917. =5 Vs a n(r+ Va). 
518. y—Inln (3— 27). 
519. y = 5 1n$ (ax +b). 
Vataitz 
920. 7 ner er 
m 
921. y=- In (x — a)+ In =— DT 


: y=+ Intgs— 


. y—=z-sin (in z—+) : 


4 
1 cosz 
2 Sin? zx 


.f@= VAT In VER, 


_41 —25+1 


= 
y DNS 


+ ({ — arccos 3x)’. 
sin ax . 

— 3008 bx 1 sinÿ az 

= 3 cos bz 


n gs +2—V3 
y—=—ln te s 
V3 tg 7 +2+V3 


. y—=arctginz. 


y = In arcsin x + _ In? x + arcsin in z. 


931. y= arctg In + : 
532. Ru : 
533 A1 V sin z 


. y=1 A Vans UE 
ne 
: y={hm£ + Lin RE arctg x. 


939. LE SE Leh i d 

T7 LE T-E : 
536. LEE + in VI —S, 
537. y — sh$ 27. 542. y— Archln zx. 
938. y = ec ch fx. 543. y — Arth(tgzx). 
539. y = th 2x. 544. y = Arcth sl x). 
540. y— In sh 2x. 545. y — Arth Er | 
541. y— Arsh = . 

a 


.y=5(#—1)Arthz+sz 
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547. y=— (5r#+2) Arshz—?z Vite. 
548. Calculer y’ si 
a) y=|z|; 
b) y=xzx| z|. 
Construire les graphiques des fonctions y et y’. 
549. Calculer y' si 
y=ln]|z| (x 3€ 0). 

990. Calculer f’ (x) si 

1— zx, pour z<O, 

f (2) — e* 
, pour z>0. 
991. Calculer f’(0) si 
f(x) = e cos 3z. 
Solution. f(x) =e * (— 3 sin 3x) — e * cos 3z; 
f” (0) = e0 ( — 3 sin 0) — e° cos 0 = — 1. 


552. f(x) =In (1+ x) + arcsin £ 3 . Calculer f”({). 


553. y—tg Æ. Calculer do) 
594. Calculer f:(0) et f_(0) pour les fonctions 


a) f(x) = Ÿ sin Sa 


b) FINS = Ta 5 , 
c) f(D=——, #0; f(0)=0 


1+e* 
d) f()=æ#sin À, 230; f(0)=0 


e) (2) =zsint, 250; f(0)=0. 


555. Etant donnée la fonction f(z)=e"*, calculer l’ex- 


pression 
(0) + zf° (0). 


556. Etant donnée la fonction f(x) = Ÿ 1+zx, calculer 
l'expression f(3)+(z—3) f’ (3). 
957. Etant données les fonctions f(z)—tgz et (x) = 


—]In({— 2x), calculer l'expression q O) - 
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958. Calculer & D , Si f(x) —1—zet p(r)—1—sin _ : 

559. Démontrer que la dérivée d’une fonction paire est 
une fonction impaire et que la dérivée d’une fonction impaire 
est une fonction paire. 

560. Démontrer que la dérivée d'une fonction périodique 
est une fonction périodique. 

561. Montrer que la fonction y = ze* satisfait à l’équa- 
tion 


zy = (1 — x) y. 
x? 
562. Montrer que la fonction y — ze © vérifie l'équa- 
tion 
zy = (1 — 2°) y. 


563. Montrer que la fonction y — vérifie l’é- 


quation zy”—y(yinz—1). 


1 
1+z+ilnz 


G. Dérivées logarithmiques 


La dérivée logarithmique d'une fonction y = f (z)est, par défini- 
tion, la dérivée du logarithme de cette fonction, c’est-à-dire 


,_w _ ft) 
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L'emploi de la dérivée logarithmique simplifie dans certains cas le 
calcul des dérivées. 


Exemple. Calculer la dérivée de la fonction puissance com- 
posée 
y —= u®, 
où u = p (x) et vu = (x). 
Solution. En prenant le logarithme de deux membres, on a 
Iny=vlnu. 


Dérivons par rapport à z les deux membres de cette dernière égalité. 


On a 
(1n y) =v’Inu+oul(inu), 
ou 
y” Un u’ 

FE Inu+u—, 
d'où 

y'=y (v'inut+v) ; 
ou 


y'=u? (> Inu+o+) ‘ 
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564. Calculer y’ si 


_ 1/72 17 gin3r cos 
y — TÆ ps sin Z COS* z. 
Solution. ny = In z+in ({—z7)—In ({+zr?)+3 Insinr+ 
+2Incosxz, 


4 , 24 (—1) 27 { 2sinz 
r1 # yet 1—z 1+7!° 4 sinz ST cosz 
d’où 
hard 
EI 1—z + 8 ce 


565. Calculer y’ si y = (sin x). 
Solution. Iny—zinsin z:; <y'=insin ss ctg 
y’=(sinr)* (Insinr+zretgz). 


Dans les exercices ci-dessous, on demande de calculer y’ en 
ayant pris préalablement le logarithme de la fonction y — 
= f (@): 


566. y=(r+1)(2r+1)(3z+ 1). 574. y=ÿ x. 


Ce —3Vz 
967. y — EPeT+ 979. y—=z "x. 
Er z(z— 1) mx? 
568. y—/ E—). 576. y=1*. 
: z3 n x 
969. y—zx V 577. y—=zsinx, 
(z— 2)9 _ sin x 
970. y— EVENE É 978. y—(costr) . 
571. Var 579. y—(1+1\. 
TT vers 79. y=(1+2) 
972. y=x;:. 980. y—(arctgr)*. 
973. y— 2". 
$ 3. Dérivées des fonctions qui ne sont pas données 
explicitement 


40 Dérivée d'une fonction inverse. Si la fonc- 
tion y = f (x) a une dérivée y? - 0, alors la dérivée de la fonction 


inverse z = f-! (y) est donnée par la formule 
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ou 


dr _ 1 
CE 
dx 
Exemple 1. Calculer la dérivée z} de 
y=z+ilnz. 
Solution. Ona = 1+ += 2 : par conséquent, 
zx’ Tr 
VO x+1 


20. Dérivées des fonctions données sous 
forme paramétrique. Si la dépendance entre la fonction y 
et sa variable z est donnée par l'intermédiaire d’un paramètre ! 


{ z—=o(t), 
y=v%Ÿ(t), 
alors , 
, _ Vt 
ed 
ou, à l’aide d’autres notations, 
dy 
ay _ 
dd 
dt 
dy : 
Exemple 2. Calculer + Si 
Z—=a COS {, 
y=asint. } 
Solution. On trouve © = —asint et # a cost, D'où 
dy a COS £ 
dr —asmr 8" 


30. Dérivée d’une fonction implicite. Si la 
dépendance entre z et y est donnée par une expression implicite 


F (x, y) = 0, (1) 


alors pour calculer la dérivée y° = y” il suffit dans les cas simples: 
1) de calculer la dérivée par rapport à z du premier membre de 
l'équation (1) en considérant y comme fonction de zx; 
2) d'égaler à 0 cette dérivée, c’est-à-dire poser 
d 
+ F(s, #)=0, (2) 


3) de résoudre par rapport à y’ l'équation ainsi trouvée. 


Exemple 3. Calculer la dérivée y.’ si 
2 LE y — 3azy = 0. (3) 


Solution. Calculons la dérivée du premier membre de (3) 
et égalons-la à 0. On trouve: 


d'où 


323 + 3y°y" — 3a (y + zy') = 0, 


z?— ay 


pont 1 


581. Calculer la dérivée zx;, si 
a) y—3z+2; 


b) y=z—sinz: 


2 


E « 

c) y—=0,1xz + ei. 
Dans les exercices ci-dessous, où les fonctions y sont 
données sous forme paramétrique, on demande de déterminer 


See r __ dy, 
la dérivée y” = T : 


z—2t—1, 
582. { 


1 
TZ = —— 
4 ° 
se. | Re 
y= (: 1) 
7 2 
7 1+82 
ÿ 148 ° 
7 3 
= 
585. 
1455" 
z= Vi, 
ses. À ” 
y=yt. 
z= Vt+i1, 
987. ___ t—1 
Vert 
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—a(cost—+isiné), 
588. { Sens 
y—=a(siné—tcost). 
589 ay 
" | y=bsint 
500 z=acos*é, 
| { y—=bsintt 
= cos t 
22" 
sn. | Ve 
| __ sinÿt 
7 V/cos 2 
1 
TZ = ArCCOS ———— , 
Vi+e 
on. | = arcsin —— 
‘0 Vi+8 
z=e"!, 
993. y= et 


t : 
S04. CR 
y—=a(siné+cost). 
dy DEL e 
595. Calculer 7 Pour i=, si 
Lee 
y—=a(i—cost). 
Solstion. dy __asintf _ sint (4) = 


T 
1— cos —- 


596. Calculer # pour = 1, si 


zæ=tint, 
{ Int 
y = ° 


l 


dy . x 
997. Calculer TH Pour it, si 


z—e!.cos£, 
y =e".sint. 


598. Montrer que la fonction y donnée sous forme para- 
métrique par les équations 


{ z=2t+3t?, 
y=t+is, 
satisfait à l’équation 
_ dy \2 dy \3 
= (2) +2(2). 
599. Pour z=—20ona 
= 2%: 
Découle-t-il de cette égalité que 
(x) = (22) 

pour z—=2? 


600. Soit y—=Va—z°. Peut-on dériver terme à terme 
l'égalité 
+y?—=a? 
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On demande, dans les exercices ci-dessous, de calculer la 
Poe , dy . . Le 
dérivée y — des fonctions implicites y. 


601. “a oy + 10 — 0. 610. tgy— zxy. 
602. + + = 1. 611. zy=arctg +. 
603. Re 612. arctg(r+y)=z. 
604. x +zry+ y = 0. 613. e—x+ y. 

: = se 
605. Vr+Vy—=Va. 614. Inx+te *—c. 
606. V'2+Y/yp—%/a, 615. Iny+e=c. 
607. y =. 616. arctg #—°In (2° + y°). 
608. y — 0,3 sin y = x. 617. V rx? + y? = carctg + - 
609. a cos? (z + y) — b. 618. x’ = y”. 
619. Calculer y” au point M (1, 1) si 

2y = À + zy°. 


Solution. On a, en dérivant, 2y” = y + 3xry?y’. En faisant 
z = 4et y = 1 on trouve 2y” = 1 + 3y’, d’où y = — nt 


620. Calculer la dérivée y’ des fonctions y aux points 
indiquées: 

a) (+ y} = 27 (x — y) pour zx = 2 et y = 1; 

b) ye’ — e*ti pour x = 0 et y = 1; 

C) p=z+inT? pour z = À et y = 1. 


$ 4. Applications géométriques et mécaniques 
de la dérivée 
10 Equations de la tangente et de la nor- 
male. Partant de l'interprétation géométrique de la dérivée, il 
découle que l'équation! de la tangente à une courbe y = f(x) ou 
F (z, y) = 0 au point M (xo, yo) est 
y — Yo = Yo (z — Zo); 


où y est la valeur de la dérivée y” au point M (xo, yo). La droite qui 
passe par le point de tangence et qui est perpendiculaire à la tangente 
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porte le nom de normale à la courbe. La normale est donnée par l'équa- 
tion 
Zz — Zo + yo (Y — Yo) = 0. 
20. Angle de deux courbes. Par définition, on appelle 
angle de deux courbes 
y = f1 (x) 
et 
y = f2 (x) 
au point commun Mo(xo; yo) (fig. 12) l'angle «w formé par les tan- 
gentes MA et M,B aux courbes au point M 


0° 
D'après une formule bien connue de la géométrie analytique, 
on trouve que : 


{2 (zo) — fi (x0) 
1+ fi (xo) 2 (xo) 


30. Segments de droite déterminés par la 
tangente et la normale en coordonnées car- 


tg © — 


Fig. 12 Fig. 13 


tésiennes. La tangente et la normale déterminent les quatre 
segments suivants (fig. 13): 


t = TM est la tangente; 
S: = TK est la sous-tangente; 
n = NM est la normale; 
S, = XN est la sous-normale. 


Puisque AM = |yolet tgp—=#y,ona 


, n=NM=|y VIE (|; 


Yo 
7 


«=TM=| 12 VIF U 


Se=TK= 5 Sn=|YoHl. 


40, Segments de droite déterminés par la 
tangenteet la normaleencoordonnées polai- 
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res. Si la courbe est donnée par une équation en coordonnées polai- 
res r — f (p), alors l'angle 1 formé par la tangente MT et le rayon 
vecteur r — OM (fig. 14) est donné par la formule suivante: 


_fdp __r 
RS: 


La tangente MT et la normale MN au point M ainsi que le rayon 
vecteur du point de tangence et la perpendiculaire au rayon vecteur 


Fig. 14 Fig. 15 


FER Du le pôle O déterminent les quatre segments suivants (voir 
ig. 14): | 
t = MT est la tangente polaire; 
n = MN est la normale polaire; 
S+ = OT est la sous-tangente polaire; 


S, = ON est la sous-normale polaire. 


Les grandeurs algébriques de ces segments sont données par les 
formules suivantes: 


r —_———© rè 

t= MT = —— r2 r’}y2 ; S — OT — : , 
Ir’ | V +( ) { [r 
n=MN=V/r3+(r}; Sn=0N=|r|. 


621. Trouver l’angle o formé par l’axe OX avec la tan- 
gente à la courbe y — x — x° aux points d’abscisse : a)z = 0; 
1 
b) T= 7; 0) x = 1. 
Solution. On a y —1— 27. D'où a) tg p = 1, p — 45°; 
b) tgp = 0, @= 0°; c) tgp = — 1, p — 135° (fig. 15). 


622. Déterminer les angles formés par les sinusoïides 
y = sin z, y = sin 2x et l'axe des abscisses à l’origine des 
coordonnées. 

623. Déterminer l'angle formé à l’origine des coordon- 
nées par la tangentoide y = tg x et l'axe des abscisses. 
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624. Sous quel angle la courbe y = e°:5* coupe la droite 
T2? | 

625. Déterminer les points où les tangentes à la courbe 
y = 3x + 4x3 — 12r1° + 20 sont parallèles à l'axe des 
abscisses. 

626. Déterminer le point de la parabole 


y= —1rz +3 


où la tangente est parallèle à la droite 5x + y — 3 = (. 

627. Déterminer l’équation de la parabole y = z° + 
+ bz + c tangente à la droite x = y au point (1, 1). 

628. Déterminer le coefficient angulaire de la tangente 
à la courbe 2° + y° — xy — 7 = O0 au point (1,2). 

629. Déterminer le point de la courbe y* — 21° où 
la tangente est perpendiculaire à la droite 4x — 3y + 
+2 = 0(. 

630. Former les équations de la tangente et de la norma- 
le à la parabole 

y=Vz 


au point d’abscisse zx = 4. 


Solution. On a y’ = - - , d'où le coefficient angulaire de 
2 Vz 
la tangente est k — [y']x—1 = = Puisque le point de tangence a pour 


4 
coordonnées z = 4, y = 2, l'équation de la tangente est donc 


y—2= (2 —4) ou z— 4y + 4 = 0. 


Or, d’après la condition de perpendicularité, le coefficient angu- 
laire de la normale est 


k, = — 4, 


d'où l'équation de la normale y — 2 = — 4 (x — 4) ou 4x + y — 


— 18 = 0. 


631. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male à la courbe y = 2° + 21° — 4x — 3 au point (—2, 5). 
632. Former les équations de la tangente et de la nor- 


male à la courbe 
y=Y z—1 
au point (1, 0). 


633. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male aux courbes aux points indiqués: 
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« 


a) y = tg 2x à l'origine des coordonnées; 
e z—1 Q Je Q 

b) y = arcsin —5— au point d'intersection avec 
l'axe OX ; 

C) y = arccos 3x au point d’intersection avec l'axe OY ; 

d) y =Inz au point d’intersection avec l'axe OX; 

e) y —=et-* aux points d’intersection avec la droite 
y = 1. 

634. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male à la courbe 


1Lt 
T=—5—, 

3 | 
y DE T3 


au point (2, 2). 
635. Former l'équation de la tangente à la courbe 
zx =tcost, y —=tsint 
à l'origine des coordonnées et au point ee. 

636. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male à la courbe 2° + y? + 2r — 6 — 0 au point d’ordonnée 
y = à. 

637. Former l'équation de la tangente à la courbe 
2 + y° — 2zy = 0 au point (1, 1). 

638. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male à la courbe y = (x — 1) (x — 2) (x — 3) aux points 
d'intersection avec l'axe des abscisses. 

639. Former les équations de la tangente et de la nor- 
male à la courbe 


y = Art + 6xry au point (1, 2). 


640*. Montrer que la tangente à l'hyperbole xzy = a° 
limitée par les axes de coordonnées est partagée en deux 
segments égaux par le point de tangence. 

-. 641. Montrer que pour l’astroïde z°/3 + y*/3 — a°/3 la 
tangente limitée par les axes de coordonnées a une grandeur 
constante*égale à a. 

642. Montrer que les normales à la développante de 

cercle 


zx =a(cost+tsint), y =a(sint—toeost) 
sont tangentes au cercle 2°? + y* = a°. 
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643. Déterminer l'angle d'intersection des paraboles 
y = {(z—2) et y — —4 + Gr — x. 

644. Sous quel angle les paraboles y = z° et y = 1° se 
coupent-elles ? 

645. Montrer que les courbes y — 4x° + 2r — 8 et y = 
= 2$ — x + 10 sont tangentes au point (3; 34). Sont-elles 
tangentes au point (—2; 4)? 

646. Montrer que les hyperboles 


se coupent sous un angle droit. 

647. Etant donnée la parabole y° — 4x, calculer la 
longueur de la sous-tangente, de la sous-normale, de la 
tangente et de la normale au point (1; 2). 

648. Déterminer la longueur de la sous-tangente à la 
courbe y — 2* en un point quelconque. 

649. Montrer que pour l’hyperbole équilatère 2° — y* — 
— q° la longueur de la normale au point courant est égale 
au rayon vecteur de ce point. 

650. Montrer que la longueur de la sous-normale à l’hy- 
perbole z° — y* — a° au point courant est égale à l'abscisse 
de ce point. 
= 1 et au cercle x? + y* — a° aux points de mêmes abscisses 
sont égales. En déduire un procédé de construction des 
tangentes à l’ellipse. 

652. Déterminer les longueurs de la tangente, de la nor- 
male, de la sous-tangente et de la sous-normale à la cycloïde 


eo 
y = a (1 — cos t), 


651. Montrer que les sous-tantentes à l’ellipse — + 
q pse = 


en un point courant £ = {o. 
653. Déterminer l’angle formé par la tangente et le 
rayon vecteur à la spirale logarithmique 


r —= aeXv. 


654. Déterminer l’angle formé par la tangente et le rayon 
vecteur à la lemniscate r* — a° cos 2q au point de tangence. 
655. Déterminer les longueurs de la sous-tangente, de la 
sous-normale, de la tangente et de la normale polaires ainsi 
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que l’angle formé par la tangente et le rayon vecteur à la 
spirale d’Archimède 
r = a 


au point de tangence d'angle polaire @ = 2x. 

656. Déterminer la longueur de la sous-tangente, de la 
sous-normale, de la tangente et de la normale polaires 
ainsi que l’angle formé par la tangente et le rayon vecteur 


à la spirale hyperbolique r — L au point courant ® = %o; 


T = To. 
657. La loi du mouvement d’un point de l’axe OX est 


æ = St — À, 


Déterminer la vitesse du mouvement de ce point aux instants 
to = 0, ti = 1, t> = 2 (x est donné en centimètres et { en 
secondes). 
658. Deux points se déplacent sur l'axe OX suivant les 
lois 
z = 100 + 54 
et 


_i 3 
T= Si 


où { >> 0. Avec quelle vitesse ces points s’éloignent l’un de 
l’autre à l’instant de leur rencontre (x est donné en centi- 
mètres et { en secondes)? 

659. Les extrémités du segment AB = 5 m glissent sur 
les axes de coordonnées OX et OY (fig. 16). La vitesse de 
déplacement de l'extrémité À est égale à 2 m/s. Quelle est 
la vitesse de déplacement de l'extrémité B quand l’extré- 
mité À se trouve à la distance OA = 3 m de l'origine des 
coordonnées ? 

660*. La loi du mouvement d’un point matériel lancé 
vers le haut dans le plan vertical OXY (fig. 17) sous un 
angle & avec l'horizontal et avec la vitesse initiale v, est 
donnée par les formules (on néglige la résistance de l’air) 


2 


ZT —=VotCOS&, y —= vol Sin a — e | 
où £# est le temps, g l'accélération de la pesanteur. Déter- 
miner la trajectoire du mouvement et la portée du vol. 
Déterminer également la grandeur de la vitesse du mouve- 
ment et sa direction. 
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661. Un point se déplace sur l’hyperbole y — © de 


manière que sou abscisse x croît uniformément à raison d’une 
unité par seconde. On demande avec quelle vitesse varie son 
ordonnée lorsque lo point coïncide avec le point (5; 2)? 
662. Quel est le point de la parabole y — 18zx dont l'or- 
donnée croît deux fois plus vite que son abscisse ? 


Fig. 16 Fig. 17 


663. Un des côtés d'un rectangle a une longueur constan- 
te a = 10 cm et l’autre côté b croît avec une vitesse cons- 
tante de 4 cm/s. Avec quelle vitesse la diagonale et l’aire 
du rectangle croissent à l'instant où b — 30 cm? 

664. Le rayon d’une sphère augmente uniformément avec 
la vitesse de 5 cm/s. On demande avec quelles vitesses crois- 
sent la surface et le volume de la sphère à l'instant où son 
rayon est égal à 50 cm? 

665. Un point se déplace sur la spirale d’Archimède 


r = ag 


(a — 10 cm) de manière que la vitesse angulaire de rotation 
de son rayon vecteur est constante et égale à 6° par seconde. 
Déterminer la vitesse d’allongement du rayon vecteur r 
à l'instant où r — 25 cm. 

666. Une tige non homogène AB a une longueur de 
12 cm. La masse de la partie AM de cette tige est propor- 
tionnelle au carré de la distance du point courant M 
à l'extrémité À et est de 10 g pour AM = 2 cm. Déterminer 
la masse de la tige entière AB et la densité linéaire en un 
point quelconque M. Déterminer la densité linéaire de la 
tige aux extrémités À et B? 
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$ 5. Dérivées d'ordres supérieurs au premier 


40. Définition des dérivées d'ordres supé- 
ricurs. On appelle, par définition, dérivée du deuxième ordre ou 


dérivée seconde de la fonction y = f (x) la dérivée de sa dérivée, c’est- 
à-dire 


y" = (y')". 
On désigne la dérivée seconde par l’une des notations: 


: d°y è 
y", OU x OÙ f” (2). 
Si z = f (t) est la loi du mouvement rectiligne d’un point, alors Le 


est l'accélération de ce mouvement. 

D'une manière générale, la dérivée d'ordre n ou la dérivée n-ième 
d’une fonction y = f (x) est par définition la dérivée de la dérivée 
d'ordre (n7 — 1). Pour la dérivée d'ordre n, on fait usage des notations 


dry 
dzn ? 


Exemple 1. Calculer la dérivée du deuxième ordre de la 
fonction 


y(w, ou ou ftn) (x). 


y = In(i —- x). 


: en [—1\" 
Solution. y 12" y =(=) —(—2E 


20. Formule de Leibniz. Si les fonctions uw = q (x) 
et v — %Ÿ (z) possèdent des dérivées jus l'ordre r inclus, alors 
on peut calculer la dérivée d'ordre n du produit de ces deux fonctions 
à l'aide de la formule de Leibniz 


n(n—1) 


(uv)(n) = un) y + nutn= by’ + 15 utn—2) v” + ... + uutn), 


30. Dérivéesdunr-ième ordre desfonctions 
données sous forme paramétrique. Si 


{ z= (t), 
y = (t), 


? lé di æ _ e = 
alors les dérivées pe, Pix = peuvent respectivement être 


calculées par les formules 


’ t æ CAN (u2)t x) (Yxx)t 
rs ? rx (V5; XXX— ET 9 etc. 
t t 


La dérivée du deuxième ordre est donnée par la formule 
ji = Tite TU 
CL 
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Exemple 2. Calculer y” si 


z—=acost{, 
y=bsint. 
Solution. Ona 
(b sin t), b-cos t b. 
CP 
(a cost), —asint a 
et 
| b —1 
— — ctg!t = 
_{ ctge) a Sin*i b 
- (a cost), _ —asint a® sinÿ t 


A. Dérivées d'ordres supérieurs des fonctions explicites 


Dans les exercices ci-dessous, calculer la dérivée du 
second ordre des fonctions données. 


667. y—x+7r—5r+4. 671. y—In (z+V a+). 


668. y—e*. 672. f(x)=(1+ z°)-arctgr. 
669. y —sin°z. 673. y— (arcsin x)°. 

— In3/1 1 72 = æ 
670. y=In}/1+x:. 674. y=ach+. 


675. Montrer que la fonction y — 


2 LL:9 
ES satisfait à 


l'équation différentielle 1 + y’° — 2yy” 


676. Montrer que la fonction y — * satisfait à 


I pe. 


x°e 

l'équation différentielle y” — 2y’ + €. 

677. Montrer que la fonction y = Cie-* + C2e-?* satis- 
fait, quelles que soient les constantes arbitraires C1 et C:, 
à l'équation différentielle y” + 3y’ + 2y = 0. 

678. Montrer que la fonction y — e** sin 5x satisfait 
à l'équation y” — Ay' + 29y = 0. 

679. Calculer UE Si y = 2° — Dxr° + e — 2. 

680. Calculer f f” (3), si f (x) = (2z — 

681. Calculer y(V) pour la fonction . = ]n (14 + 

682. Calculer y(VD pour la fonction y = sin . 

683. Montrer que la fonction y — e-* cos x satisfait 
à l'équation différentielle y(V) + 4y = 0 
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684. Calculer f 


— e* sin zx. 


(0), f” (0), j” (0) et f” (0) si f (x) — 


685. L’équation du mouvement d’un point de l’axe OX 


z = 100 + 5£ — 0,0016. 


est 


Calculer la vitesse et 


l'accélération de ce point aux instants 


to = 0, ty —= 1, ts — 10. 
686. Un point M se déplace sur la circonférence z° + 


+ y = a? avec une 


Fig. 18 


vitesse angulaire « constante. Déter- 
miner la loi du mouvement de sa pro- 
jection M, sur l’axe OX, si à l'instant 
t — 0 le point M occupait la position 
M (a, 0) (fig. 18). Calculer la vitesse 
et l’accélération du mouvement de ce 
point. 

Déterminer la vitesse et l’accélé- 
ration du point M, à l'instant initial 
et lorsqu'il repasse à l'origine des 
coordonnées. 

Quelles sont les valeurs maximales 
des grandeurs absolues de la vitesse 
et de l’accélération du point M? 


687. Déterminer la dérivée d'ordre r de la fonction 
y = (ax + b)" (n est un nombre entier). 
688. Calculer la dérivée d'ordre r des fonctions: 


a)y=——; b) y=Vz. 
689. Calculer la dérivée d'ordre nr des fonctions: 
| 1 
a) y=sinz; d Y=r;: 
4+7z 
b) y = cos 2z ; f) =: 
c) y—e x g) y—sin°z; 


d) y=in({+z); bh) y=In(ax+b). 
690. Appliquer la formule de Leibniz pour calculer 


y, si: 
a) y — 


c) y(1—2)cosz; d) y = 


mr 


ze"; b) y = 2-.e 
1+z 


e) y=ælnx. 


691. Calculer 1 (0), si f(x) =ln ——- 
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B. Dérivées d'ordres supérieurs des fonctions données 
sous forme paramétrique et des fonctions implicites 


dy 
Calculer dans les exercices ci-dessous. 


drè 
692. = nt, rss. l, un t, 
e) {° =#t; y=Iin({+t); = V 1—22. 
693 ae ira ne 
sa y=asint; c) y—=a(i—cost); 
b Panirets Pan 
y = asin*é ) y—=a(cost+i{sint). 
z= cos 26, z— arcigé, 
694. a) { y= sin? t 695. a) { + 2: 
ze"! z=lné, 
1) Lu À 
ciné en 


696. Calculer Ty si 
= ]n (1 +6), 
697. Calculer ee pour {—0 si rs +) 


698. Montrer que y en tant que fonction de x définie 


par les formules z=—sint, y—aet V2- be-t V2 vérifie, quel- 
les que soient les constantes a et b, l’équation différentielle 


d® di 
Ar) —z 1 = 2y. 


Calculer y” + dans les exercices ci-dessous. 


x = sec! z= e"!, 
699. 701. { 

y=tgé. y = 6. 

z=e"" cost, 

y=e sni. 


d'y . z=ln L, 
702. Calculer 7 si { pm. 
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703. La fonction y = f (x) étant donnée, on demande de 
calculer les dérivées x”, x” de la fonction inverse x — f”1 (y). 
704. Calculer y” si 2° + y? = 1: 


Solution. On a, d’après la règle de dérivation des fonctions 


4 , 
composées, 2z + 2yy' —=0, d’où y’ — re — et y" = — (£ one | 
y Y Jx y? 
Substituant y’ par sa valeur, on a finalement : 
____ Y+zt 1 
— D se 


On demande, dans les exercices ci-dessous, de déterminer 
la dérivée y” de la fonction y = f (x) donnée sous forme 
implicite. 


705. y* = 2pz. 707. y = x + arctg y. 
706. + — 
708. En partant de l'équation y—=z+1ny, calculer LE 


709. Calculer y” au point (1; 1) si 
D + 5zy + y — 2r + y — 6 = 0. 
710. Calculer y” au point (0; 1) si 
 — zy + y = 1. 


711. a) La fonction y est donnée sous forme implicite par 
l'équation 
+ Dry + y° — 4x + 2y — 2 = 0. 
y 


Calculer TH au point (1; 1). 


b) Calculer + si z°+y 


$ 6. Différentielles du premier ordre 
et d'ordres supérieurs 
10. Différentielle du premier ordre. La 
différentielle (du premier ordre) de la fonction y — f (x) est, par défini- 


tion, la partie principale de son accroissement, linéaire par rapport 
à l'accroissement Ar = dx de la variable indépendante x. La diffe- 
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rentielle d’une fonction est égale au produit de sa dérivée par la dif- 
férentielle de la variable indépendante 


dy = y'dz. 

D'où 
ion, 
” dz° 
Si MN désigne un arc de courbe du graphique de la fonction y = f (x) 
(fig. 19), MT la tangente au point M (x, y) avec 
PQ = Az = dx, 

alors l'accroissement de l’ordonnée de la tangente est 

AT = dy 
et le segment 

AN = Ay. 


Exemple 1. Calculer l'accroissement et la différentielle de 
la fonction y = 37° — x. 


Solution. Première mé- 
thode: 


Ay= 3(z+ Az —(z+ Ar) —3m+7z 


ou 
Ay = (6x — 1) Ar + 3 (Az). 


Par conséquent, 

dy = (6x — 1) Az = (6x — 1) dz. 
Deuxième méthode: 
y" = 67 — 1; dy= y dr = (6x — À) dx. Fig. 19 


E xemple 2. Calculer Ay et dy pour la fonction y = 3x? — zx 
pour z — 1 et Ar — 0,01. 
Solution. Ay = (6x — 1)- Az + 3 (Az}? = 5-0,01 + 
+ 3.(0,01)* = 0,0503 
et 
dy = (6x — 1) Az = 5:0,01 = 0,0500. 


20. Propriétés fondamentales des diffé- 
rentielles: 
4) de = 0, où c est une constante. 
2) dz = Az, où x est la variable indépendante. 
3) d'(cu) = c du. 
4) d(u + v) = du + dv. 
9) d'(uv)=u do + v du. 
6) d (+) un nue (v =£ 0). 
U U* 
7) df (u) = f° (u) du. 
30. Applications de la différentielle aux 


calculs approchés. Si l'accroissement Az de la variable 
indépendante x est petite en valeur absolue, alors la différentielle 
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dy et l'accroissement Ay de la fonction y = f (x) sont approximati- 
vement égales 


Ay = dy, 
c’est-à-dire 
f(z+ Az) —f(:) & jf" (x) Az, 
d’où 
j (x + Az) &f (z) + f’ (z) Az. (1) 

Exemple 3. Dire de combien varie approximativement le 
côté d’un carré si son aire augmente de 9 m? à 9,1 m°? 

Solution. Si z désigne l'aire du carré et y son côté, alors 


y= Vz. 


Par l'hypothèse x = 9, Ar = 0,1. 


On calcule approximativement l'accroissement Ay du côté du 
carré par 


Ay = dy=y'Az= .0,1—0,016 m. 


1 
2V9 
40, Différentielles d'ordres proue La 

i 


différentielle du deuxième ordre est par définition la différentielle de la 
différentielle du premier ordre: 


dy = d (dy). 


De manière analogue, on définit les notions de différentielle du troisième 
ordre, etc. 


Si y—=f(z) et si z est la variable indépendante, alors 
Œy = y" (dx)?, 
Sy = y” (dx), 
dn y = y'm (dr)n. 
Si y = f(u), où u = p (x), alors 
 Œy = y”(du)? +y'du, 
By = y" (du) + 3y"du-Œu + y’Au, 
etc. (Ici les primes indiquent les dérivations par rapport à u). 
712. Calculer l'accroissement Ay et la différentielle dy 


de la fonction y — 5x + rx° pour zx = 2 et Az = 0,001. 
713. Calculer 


di—) 


1 e # ee Cd 
pourz — 1etAz = — - sans se servir de la dérivée. 


714. L'aire S d’un carré de côté x est donnée par la for- 
mule $ = z?. Calculer l'accroissement et la différentielle 
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de cette fonction et en déduire la signification géométrique 
de cette dernière. 

715. Donner une interprétation géométrique de l’accrois- 
sement et de la différentielle pour les fonctions suivantes: 

a) l’aire du cercle S — nx° ; b) le volume du cube v = xt. 

716. Montrer que si Az —+ 0 l’accroissement de la fonc- 
tion y = 2* correspondant à l’accroissement Az de zx pour 
tout z est équivalent à l'expression 2* In 2Az. 

717. Pour quelle valeur de z la différentielle de la fonc- 
tion y = 1° n’est pas équivalente à l'accroissement de la fonc- 
tion lorsque Az —+ 0? 

718. La fonction y = | x | possède-t-elle une différen- 
tielle pour z = 0? 

719. En utilisant la dérivée, calculer la différentielle 
de la fonction y = cosx pour x — . et Az — Re 

720. Calculer la différentielle de la fonction 


2 

pour z—9 et Ar — —0,01. 

721. Calculer Ia différentielle de Ia fonction 

y = gx 

pour z=+ et Ar= 

On demande, dans les exercices ci-dessous, de calculer 
la différentielle et l’accroissement des fonctions données pour 
les valeurs arbitraires de la variable indépendante. 


722. y— _— | 725. y — arctg + , 
723. y=— 726. y—e-*. 


724. y = arcsin +. 727. y=zInz-z. 
728. y=hi. 729. r = ctg p+ cosec y. 
730. s— arctge!. 

731. Calculer dy, si 2°? + 2xy — y? = a?. 


Solution. D'après la propriété d’invariance de la diffé- 
renticlle, on trouve: 


2x dr + 2 (y dx - x dy) — 2y dy = 0. 


6—0361 


D'où 


T— y 


On demande, dans les exercices ci-dessous, de calculer 
la différentielle des fonctions données sous forme implicite. 
732. (x + y}°-(2x + yÿ — 


733. y—e v. 
734. In Vr°+y°=arctg _ ; 


735. Calculer dy au point (1; 2), si y° — y — 61°. 
736. Calculer approximativement la valeur de sin 31°. 


. o_ = 0.7. 
Solution. Posons z = arc 30°=— et Az—arc 1° — 180 ” 
La formule (1) (voir 3°) donne sin 31° = sin 30° + —— cos 30° — 


180 
— 0,500 + 0,047 x V3 se — 0,545. 


737. En ne l'accroissement de la fonction par sa 
différentielle calculer approximativement : 

a) cos 61; che: e) arctg 1,05. 

b) tg 44°; d) In 0,9; 

738. Dire approximativement de combien augmente le 
volume d’une sphère si son rayon R — 15 cm s’allonge 
de 2 mm? 

739. Etablir la formule approchée (pour des | Az | petits 
par rapport à x) 


_— Az 
Vz+Arz Vite z 


Calculer approximativement V5: V 17; V 70; V 640 à l'aide 
de cette formule. 
740. Etablir la formule approchée 


Vrthrny 2+ 


et calculer approximativement les Éd de #/ 10 dd : 
%/ 200. 

741. Calculer la valeur approchée des fonctions : 

a) y—2—42 +5x+3, pour z— 1,03; 


b) f(zx)}=V 1+zx, pour z=0,2; 


3 
co) (= V5, pour z=01; 
d) y=et-*, pour z=— 1,05. 
742. Calculer la valeur approchée de tg 45°3’20”. 
743. Calculer approximativement arcsin 0,54. 
744. Calculer approximativement #17. 


745. En se basant sur la loi d'Ohm 7] =? montrer 


que les petites variations de l'intensité de courant corres- 
pondent aux petites variations de la résistance et qu'on 
peut les calculer approximativement à l’aide de la formule 


I 
AT= —-—- -AR. 


746. Montrer qu’une erreur relative de 1 % faite lors- 
qu’on mesure la longueur du rayon d’un cercle ou d'une 
sphère entraîne une erreur relative approximative de 2 % 
pour l’aire du cercle et celle de la sphère. 

747. Calculer d°y, si y — cos 5x. 


Solution. dy = y” (dz*) — —25 cos 5x (dr)°. 


748. u— V 1—z°, calculer du. 
749. y = arccos z, calculer d'y. 
750. y—sinzinz, calculer d°y. 
791. z2— ae calculer d°z. 
752. z2— ze”, calculer diz. 


z 
793. 2= . Calculer diz. 


754. u—3sin(2r+5), calculer d'u. 
759. y—=e*%8a sin (xsin a), calculer d'y. 


$ 7. Théorèmes de la moyenne 


10. Théorème de Rolle. Si la fonction f (x) est continue 
sur l'intervalle fermé a < z < b, possède une dérivée f” (x) en chaque 
point intérieur de cet intervalle fermé et si 


f (a) = 7 (b), 


il existe alors au moins une valeur de la variable indépendante z = £, 
avec a << E << b telle que 


f (6) = 0. 


20. Théorème de Lagrange. Si la fonction f (x) est 
continue sur l'intervalle fermé a << x < b et possède une dérivée 
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en chaque point intérieur de cet intervalle fermé, alors 
f (b) — f (a) = (b — a) jf (8) 
où a <E< b. 
30. Théorème de Cauchy. Si les fonctions f(x) et 
F (zx) sont continues sur l'intervalle fermé a < z < b et si pour 


a << zx << b elles possèdent des dérivées qui ne s’annulent pas simul- 
tanément et si F(b)  F (a), alors 


+@)—f() _f'E 
F(b)—F{a) F'(E) ’ où a<E< b. 


756. Montrer que la fonction f (x) = x — x satisfait 
au théorème de Rolle sur les intervalles fermés —1 < zx < 0 
et 0 < x < 1. Déterminer les valeurs correspondantes de E. 


Solution. La fonction f (x) est continue et dérivable pour 
toutes les valeurs de z, de plus f (— 1) = f (0) = f (1) = 0. Par 
conséquent, on peut appliquer le théorème de Rolle pour intervalles 
fermés — 1<r <0 et OLz<L1i. Pour déterminer E, formons 
l'équation f’ (r) = 1 — 3r° = 0 


, EE ne PA 
D'où a n=}/ + avec —1<E, <0, O<LE, <1. 


757. La fonction f(2)=} (z— 2} prend aux extrémités 
de l'intervalle fermé [0 ; 4] des valeurs égales 
f(0)=f(4) = 4. 


Peut-on appliquer le théorème de Rolle à cette fonction sur 
l'intervalle fermé [0; 4]? 

758. Est-ce que les conditions du théorème de Rolle sont 
vérifiées pour la fonction 


f(@)=tgz 


sur le segment [0; x]? 
759. Soit 


f@)=z(+1)G&+2)(c +3) 
Montrer que l'équation 
f @)=0 
a trois racines réelles. 


760. L'’équation 
e —1+7z, 


comme il est évident, a x — 0 pour racine. Montrer que cette 
équation n’a pas d'autres racines réelles. 
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761. On demande de vérifier si les conditions du théorè- 
me de Lagrange sont satisfaites pour la fonction 


f&)=z-? 


sur l'intervalle fermé [—2: 1] et trouver la valeur intermé- 
diaire correspondante de E. 


Solution. La fonctionf(r) = x — r° est continue et dériva- 
ble pour toutes les valeurs de x, de plus f” (x) — 1 — 32°. D'où, d’après 
la formule de Lagrange, on nf (1) —f (—2) = 0 — 6 — Le — (21 Œ), 
c’est-à-dire f’ (£) — — 2. Par conséquent, 1 — 3E° — + 1 
ainsi seule la valeur £ = — 1 est acceptable, pour laquelle l inégalité 
2< E <1 est vérifiée. 


762. On demande de vérifier si les conditions du théorè- 
me de Lagrange sont vérifiées et de calculer la valeur inter- 
& 


médiaire correspondante ËE pour la fonction f (x) == z° sur 
l'intervalle fermé [—1; 1]. 

763. Trouver un point sur la parabole y — 2° compris 
entre les points À (1; 1) et B (3; 9) tel que la tangente 
en ce point soit parallèle à la corde AB: 

764. Démontrer la formule 


sin (x + h) — sinxz = hcos E 


où z<E<zr+h à l'aide du théorème de Lagrange. 
765. a) Vérifier les conditions du théorème de Cauchy 
pour les fonctions f (x) = 2 + 2 et F (x) = 2° — 1 sur 
l'intervalle fermé [1, 2] et déterminer E; 
b) même exercice pour les fonctions 1 — sinzx et 


F (x) = cos x sur l'intervalle fermé [ 0, 5 |. 


$ 8. Formule de Taylor 


Si la fonction f (x) est continue et si elle possède des dérivées 
continues d'ordre (n — 1) inclus sur l'intervalle fermé a < z < b 
(ou b < x < a), si, en outre, en chaque point intérieur de cet inter- 
valle fermé la dérivée f(x) existe et est finie, on a alors la formule 
de Taylor 


f@)=fG)+G-0)fG)+—--— 


(z— a)" 


. + JR D (a) + —— 


E— 


(a an. 


ED je (a a)-+.. 

fem) (E), 

sur cet intervalle fermé, où E=a<+0(z—a)et 0 <6 < 1. 
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En particulier, pour a = 0, on a su : Maclaurin) 


f(&)=f(0)+zf C)+— FF (0 + Re ar m— — an Le 2 (0) 


++ fo (E), 

où E—0z, 0<0<1. 

766. Développer le polynôme f (x) — 2° — 22° + 3x + 
+ 5 suivant les puissances entières du binôme x — 2. 

Solution. por ere f" (4) = 6z — 4; 
f” x: = 6; f( (x) = 0 pour n > 4. 
f2)=11;f (2) =7; f . = 8; jf" (2) = 6. 

Par conséquent, 


S—284 345114 (2—2).74 EE 84 EN 


-6 


ou 
D — De + 8z+ 5— 11H T(z — 2) + 4 (z — 2) + (x — 2}. 


767. Développer la fonction f (x) — e* suivant les puis- 
sances du binôme z + 1 en s’arrêtant aux termes contenant 
(z + 1}$. 


Solution. f(M (r) = e* pour tous les n, f(M)(— 1) = Par 
conséquent, 


2 3 
a+ +11 per L; +91 LHEN à | 


où E=—1+0(r+1); 0O<0<1. 


768. Développer la fonction f(x) = Inzx suivant les 
puissances de z — 1 en s’arrêtant aux termes contenant 
(x — 1)°. 

769. Développer la fonction f (x) = sin zx suivant les 
puissances de zx en s'arrêtant aux termes contenant x° et au 
terme zx. 

770. Développer la fonction f (x) = e* suivant les puis- 
sances de x en s’arrêtant au terme contenant x"”i. 

771. Montrer que sin (a + hk) diffère de 


sin a + hcosa 
re & À 
d’une quantité non supérieure à 3 h°. 
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772. Expliquer d’où proviennent les formules approchées 
res | . 

a) Vi+zz A++, [z|<<1, 

b) / 1+tzz 145 tt, |z| << 1 


et évaluer l'erreur commise. | 
7173. Evaluer l'erreur commise dans la formule 


1 1 1 
774. Une corde pesante suspendue sous l’action de son 


poids prend la forme de la chaînette y = a ch = . Montrer 


que, pour des | x | petits, la forme de cette corde est donnée 
approximativement par la parabole d'équation 


2 
y=a+s—. 


775*. Montrer que pour |x| & a on a l’égalité approchée 


= a 
e = V ne 
a —T 


9 


à (£ * près 
=) PES: 


$ 9. Règle de Lhopital-Bernoulli pour lever 
les indéterminations 


10. Indéterminations des types + et ©. Soient 


f (zx) et o (x) deux fonctions univoques dérivables pour0O <[|r—al< 
< h, dont la dérivée de l’une d'elles ne s’annule pas. 

Si f (x) et æ (x) sont infiniment petits ou infiniment grands pour 
z— a, c'est-à-dire si le rapport ee présente au point r — a une 


7. Re 0 
indétermination du type ÿ °u _ alors 


__f@ Li l'E 
oO so 


si la limite du rapport des dérivées existe. 
La règle est également vraie dans le cas a — co. 
: 


Si le rapport 


; pour z = a présente de nouveau une indé- 
termination de l'un . types indiqués et si f’ (x) ot p’ (x) vérifient 
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les conditions énoncées pour f (x) et @ (x), on peut alors passer aux 
rapports de dérivées secondes, etc. 
f (x) 


Toutefois, il faut remarquer que la limite du rapport D) peut 
exister sans que celle du rapport des dérivées existe (voir exercice 
n° 809). 


20. Autres indétecrminations. Pour lever une indéter- 
mination du type 0-c, on transforme le produit f{(r)-fa(x), où 


lim f,(z) 0 et lim f:(r) —0oo, en rapport Le (au type 7) ou 
xra x—a 


SL 0 
fe) fa (2) 
a (T (ee) 

4 (au type). 
fs (x) . | 

Dans le cas d’une indétermination du type o—co, il faut trans- 
former la différence f;(z)—f.(z) en produit f(x) [1-2 et 

1 

lever d’abord l'’indétermination pour RG) ; si lim 2@) 1, on 


fa (x) x+a f1(2) 
met la différence f; (r)— f(x) sous la forme 


_ fa (z) 
f1 (x) 0 
sq — (au type 5 } À 
fs (x) 
Les indéterminations des types 1%, 00, 0 peuvent être levées 


en prenant d’abord le logarithme et en calculant la limite du logarithme 


de [fi (z)]’ 30%) (ce qui se ramène à lever une indétermination 
du type 0-0). 

Dans certains cas, il est fructueux de combiner la règle de Lhopital 
et la détermination de limites à l’aide des transformations élémentaires. 


Exemple 1. Calculer 


: in z 
lim 


(au type =) : 


Solution. On a, en appliquant la règle de Lhopital, 


In x .. (Inx)’ .. Sin?z 
m — -=— lim —— 
x0 CtgT x0 (Ctgr) x0 T7 


Nous avons une indétermination du type > mais il n’y a pas lieu 


d’appliquer la règle de Lhopital, puisque 


.  sin?z .  Sinz . 
lim ———— — lim sinz—1-.0—0, 
x—0 T x—0 
Ainsi, on a finalement 
: In z 
lim —=(, 
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Exemple 2. Calculer 
. 1 
in (+) (du typo O0 — 00). 
On trouve, en réduisant les fractions au même dénominateur, 
. 1 1 .. æ—sin?z (1) 
| + — tn ( FT) e 
si Sin? z x) un z® sin® z Que type 0 


Avant d'appliquer la règle de Lhopital, remarquons que le dénomina- 
teur de cette dernière fraction est équivalent à l’infiniment petit 
(chap. I, $ 4) z?sin® x -— xt. On trouve donc 


x0 \Sin®z z° ) | «0 xt . 0 | : 


D'après la règle de Lhopital, 


| .  2r—sin 2r .. 2—2cos 2r 
= die = lim 


li ———— 
Xx—+0 4xS x—0 12x? 


M [——— — 
lim (= z3 


On trouve, en continuant à l’aide de transformations élémentaires 


HE 


Sin® z z? 


: | | , 14 — cos 2x . 2sin°z | 
lim ( ]= die Re lin 
x—0 


Exemple 3. Calculer 
3 


lim (cos 27) © (du type 1%). 
x—0 


En prenant le logarithme et en appliquant la règle de Lhopital, on 
trouve : 


3 


= 2 
lim In (cos 2r) *” — (ee — —6 lim = 
x—0 x+0 T° x+0 27 


= —6, 


Par conséquent, 
À lim (cos 2r)/*° = 6-6, 


x—0 


On demande de déterminer la limite des fonctions dans 
les exercices ci-dessous. 


720 ln 


x 2—7z+6 
: _ 2—Or—r4+2 . Brè—4r—1 1 
et on et 2 
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.  ZCOSZ—SINnZxz . ex 
777. un —_———* 783. .  - 
118 Lin. 78h. limZ. 
Xx— 1 1—sin + X—o ŸV T 
ELA 
779. lim EL. 785. lim —?— 
x—0 x—0 ctg 
780. lim tgz—sinz 786. lim In (sin mx) 
* joo T—sinz ‘ " 0 Insinz 
; 2z—2tgz ù 
781: lim "7, 787. lim(1—coszx)ctg zx. 
. x 1 + cos 4x Er di, Fr 
LÉ 
.__ tgz 
782. lim TIC 
#79 
Solution. lim (1 — cos x) ctg x — lim (—cosz)cosz _ 
x—0 x0 Sin z 
= Jim ES 2) im SE 
1 SIDZ  x0 COST 
788. lim(1—z)tg =. 792. limzsin®, n>0. 
x—0 _ x—+00 
789. lim arcsin x ctg x. 793. limlinzin(r—1). 
x—0 x 1 


790. lim(z'e*), n>0. 794. lim (2). 


x—+0 X—1 


791. limzsin = 5 


X—+00 
| , z 1 ._. æzinrz—z+1 
Solution. Un(e) = lin SE 
2 lue à 2 
: : In x : z 
= lin ———— — lim a in = 
x PPS x1 no x 
Inz+—(z 1) In x +1 nr 


Z* 
? 5 

795 ie (— Z—2z—06 | 

796. lim 


= | 
e=#1L24—V2) 3(41—ÿ7) J° 


. lim i-ss) è 


ctgz 2cosz 


Solution. On a z*=y, Iny=zlnz; lin ln y=lin sin x= 


x—0 
_ 
= lim ne lim =0, d’où ny lim zx — {. 
x—0 + x—+0 2e x—+0 x—0 
z z° 
1 . 
799. lim zx. 806. kr (ctgz)"*x 
X—+“—# 00 
800. limz*rinx, 


802. 


8083. 


804. 


805. 


x—0 
. liimzsinx, 


x—0 
xx 


lim (1 2) 2 


x 1 


1 
lim (1 + x°)*. 


x—0 
limzi-*. 
x—0 Fig. 20 
F6 

NEA 
lim (87) . 809. Démontrer que les limites 
x—i 

z3sin Es 
a) lim —— —0; 
x—0 Sin z 


z— sin z 


ne peuvent être calculées par la 


règle de Lhopital-Bernoulli. Trouver ces limites directement. 


810*. 


Démontrer que l'aire d’un segment circulaire 


d'angle au centre & petit, de corde AB = b et de flèche 
CD = h (fig. 20) est approximativement égale à 


2 


avec une erreur relative aussi petite que l’on veut pour 


a —> 0 


CHAPITRE I 

EXTRÉMUMS DES FONCTIONS ET 

APPLICATIONS GÉOMÉTRIQUES 
DE LA DÉRIVÉE 


$ 1. Extrémums d’une fonction d'une variable 


19. Fonctions croissantes et fonctions 
décroissantes. On dit que la fonction y = f (x ) est croissante 
(resp. décroissante) sur un intervalle ouvert (ou sur un intervalle fermé) 
si, quels que soient les points z, et x: de cet intervalle ouvert (ou 
fermé), l'inégalité zx; <zr2 entraîne l'inégalité f (x;)  f (x2) 


ÿ 
ÿ 
4 
| 
|] 
| 
| 
a 3 x 
Fig. 21 Fig. 22 


(fig. 21,a) (resp. f (x1) > f (x2) (fig. 21,b)). Si la fonction / (x) est 
continue sur l’intervalle fermé [a, b] et si f” (x) >> 0 (resp. f’ (x) -< 0) 
pour a << x << b, alors f (x) est une fonction croissante (resp. décrois- 
sante) sur l'intervalle fermé [a, b]. 

Dans les cas simples, le domaine d’existence d’une fonction f (zx) 
peut être décomposé en un nombre fini d'intervalles de croissance ot 
de décroissance de la fonction (intervalles de monotonie). Ces intervalles 
sont limités par les points critiques x (où f’ (r) = 0 ou soit encore 
f’ (x) n'existe pas). 


Exemple 1. Etudier la croissance et la décroissance de la 
fonction | 
y = 2 — 2x + 5. 


Solution. Calculons la dérivée 
y = 2æ—2—2(r — 1). (1) 
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D'où y” = 0 pour z = 1. On obtient deux intervalles de monotonie 
(— oo, 1) et (1, + co). La formule (1) donne: 1) si — © <r<1, 
alors y” < 0 ct, par conséquent, la fonction f (x) décroît dans l’inter- 
valle ouvert (— oo, 4); 2) si 1<z<+ , alors y’ > 0 et, par 
LE la fonction f (x) croît dans l'intervalle ouvert 1, + oo) 
(fig. 22). 

Exemple 2. Déterminer les intervalles de croissance et de 
décroissance de la fonction 


__ 1 
T7 z+2° 
Solution. Le point x = — 2 est un point de discontinuité 
de la fonction et y = ———<© 0 pour z # — 2. Par conséquent, 


(z +2)° 
la fonction y décroît dans les intervalles ouverts — 00 << r << — 2 
et — 2<z<+ oo. 
Exemple 3. Etudier la croissance et la décroissance de la 
fonction 


1 1 
y =. 
y=— T 3 xd 
Solution. On a 
y = mA —r. (2) 
En résolvant l'équation zt — rx? = 0, on trouve les points x, = — 1, 


za = 0, z3 = 1 où la dérivée y’ s'annule. Puisque y” peut changer 
de signe seulement lorsqu'on traverse les points où elle s’annule ou 
bien les points où elle a une discontinuite (dans le cas considéré y’ 
n’a pas de discontinuité), dans chacun de ces intervalles ouverts (— oc, 
— 1),(—1,0), (0,1) et (1, + ©), la dérivée conserve un signe constant 
et, par suite, dans chacun de ces intervalles la fonction est monotone. 
Pour savoir dans quels intervalles la fonction croît et dans quels 
intervalles la fonction décroît, il faut déterminer le signe de la dérivée 
dans chacun de ces intervalles. Pour déterminer le signe de y’ dans 
l'intervalle (— oc, — 1), il suffit de connaître le signe de y’ en un point 
uelconque de cet intervalle; par exemple, au point x = —2 on 
déduit e (2)y = 120; par conséquent, y’ > 0 dans l’inter- 
valle ouvert (— co, — 1) et la fonction est croissante sur. cet inter- 
valle ouvert. De même, on trouve que y’ < 0 dans l'intervalle 


ouvert (— 1, 0) (pour le vérifier, il suffit, par exemple, de faire 
z= — 3) , ÿ < 0 dans l'intervalle ouvert (0, 1) (on peut faire ici 


:=T) et y’ > 0 dans l'intervalle ouvert (1, + co). 


Ainsi, la fonction considérée croît dans l'intervalle ouvert 
(— co, — 1), décroît dans l'intervalle ouvert (—1, 1) et croît dans 
l'intervalle ouvert (1, “+ oo). 

20. Extrémums des fonctions. S'il existe un 
voisinage du point x, tel que pour chaque point x  r, de ce voisinage 
l'inégalité (f (x) > f (xo) est vérifiée, on dit que le point z, est un 
point de minimum pour la fonction y = f (x) et que le nombre f (xo) 
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est le minimum de cette fonction y=f (x). De même, si pour chaque point 
z 1 d'un certain voisinage du point z, l'inégalité f (x) < f(z1) est 
vérifiée, on dit que z, est un point de maximum pour la fonction f (x) 
et que f(x) cst le mazimum de cette fonction (fig. 23). Les points 
de minimum et de maximum d'une fonction s'appellent, par défini- 
tion, points d'ertrémum et les minimums et les maximums de la fonc- 
tion, les extrémums. Si x, est un point d’extrémum de la fonction f(x), 
alors f’ (zx) = 0 ou bien f” (zo) n'existe 
pas (condition nécessaire d existence 
d'un extrémum). La proposition inverse 
n'est pas vraie. Les points en lesquels 
{' (x) = 0 ou n'existe pas (points criti- 
ques) ne sont pas nécessairement des points 
d’'extrémum pour la fonction f (D Les 
critères suffisants d’existence ou d’absen- 
ce d’extrémums pour une fonction con- 
tinue f(x) sont donnés par les règles 
suivantes : 
Fig. 23 1. S'il existe un voisinage (zo — Ô, 
zo + Ô) du point critique xs où f(x) >> 0 
pour z9 — 0<<z<zp et f(x) << 0 pour 
Zo<z << 70 + Ô, alors x, est un point de maximum pour la fonction f (x); 
et si f” (x) << O0 pour ro — Ô L<zr<zr et f’ (x) > 0 pour ro LT < 
< 10 + Ô, alors z, est un point de minimum pour la fonction f (x). 

Si enfin on peut trouver un nombre positif à tel que f”’ (x) conserve 
un signe constant pour 0 << | zx — zo | << à, alors on dit que x, n'est 
pas un point d'extrémum pour la fonction f (x). 

2. Sif' (ro) = 0et f” (xo) << 0, alors x, est un point de maximum; 
Si f” (x0o) — et si f” (xo) > 0, alors z, est un point de minimum; et si 
f" (zo) = 0, f” (xo) = 0 et f’”" (zo) Æ 0, alors le point x, n’est pas un 
point d'extrémum. 

D'une manière générale, supposons que la première dérivée non 
nulle au point x, soit la dérivée d'ordre k de la fonction f (zx). Si k est 
pair, zo est un point d’extrémum, à savoir un point de maximum 
Si f(R(zo) << 0 et un point de minimum si f(h (x0) > 0. Si kest impair, 
le point z, n'est pas un point d’extrémum. 


Exemple 4. Trouver les extrémums de la fonction 


y=2r+3ÿ 2. 
Solution. Calculons la dérivée 
2 2 

+ —— z+i). 3 
art (Vz+1) (3) 

En égalant à 0 la dérivée y’, on a: 

Ÿz+1=0. 
D'où on trouve le point critique z;, = —1. La formule (3) donne: 
si z = — 1 — h, où h est un nombre positif arbitraire suffisamment 
petit, y >0; si z——1+h, alors y’ <0*). Par conséquent, 


*) Si on a des difficultés pour déterminer le signe de y’, on peut 
avoir recours à un Calcul arithmétique en prenant pour À un nombre 
positif suffisamment petit. 
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z, = — 1 est un point de maximum de la fonction y, de plus ymax = 1. 
En égalant à 0 le dénominateur de y’ donné par (3), nous trouvons 


= 


ÿz=0; 


d’où l’on trouve que le deuxième point critique de la fonction est 
z» = 0 où la dérivée y’ n'existe pas. Pour x = — h, il est évident 
que y’ <<0; pour r =h on a y >0. 
Par conséquent, x: — 0 est un point 
de minimum de la fonction y, de plus, 
Ymin = 0 (fig. 24). L'étude du compor- 
tement de la fonction au voisinage du 
point zx = — 1 peut également être 
faite à l’aide de la dérivée seconde 


# 


Pa 
SVz 


Ici y" < 0 pour z;, = —1, et, par 
conséquent, z, — —1 est un point de 
maximum de la fonction. 


Plus grande de 
et plus petite valeur. La 

plus petite (resp. la plus grande) Fig. 24 

valeur d’une fonction continue f (x) 

sur l'intervalle fermé {a, b] est atteinte soit au point critique de la 
fonction, soit encore aux extrémités de l'intervalle fermé [a, b]. 


xemple 5. Trouver la plus petite et 
la plus grande valeur de la fonction 
y= DS —3rz+3 
1 1 


sur l'intervalle fermé nr: LI<2-5-. 


Solution. Puisque 
y = 32 — 3, 
les points critiques de la fonction y sont 
Z, = —1 et z2 — 1. En comparant les valeurs 
de la fonction en ces points et les valeurs de 
la fonction aux extrémités de l'intervalle 
fermé considéré 


p(—0=5; v(D=1; (14) 245 
y (2) = 11 1 


2 8 

Fig. 25 on en déduit (fig. 25) que la plus petite valeur 
de la fonction m — 1 est atteinte au point 

4 


z = 4 (au point de minimum) et la plus grande valeur M = 11 5 


À L 2, .. . Se s 
au point z=2-- (à l'extrémité droite de l'intervalle fermé). 
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Déterminer les intervalles 


sance des fonctions: 


811. y—1—4z— 7. 

812. y—(xz—2}. 

813. y=(z+ 4). 

814. y—z (x —3). 
e 4 


de croissance et de décrois- 


819. y=+—ÿ x. 


820. y—x+sinz. 
821. y—zinzx. 
822. y = arcsin (1 + x). 


815. y=—5:. 
a —_ D, -hx 
816. y= n 823. ns : 
; (z—1)° 
GR ee 824. y=2*"* 
3 z?—6z—16 ex 
818. y—(x—3) V7. 829. y—— 


Etudier les extrémums des fonctions suivantes: 


826. y — 2° + 4x + 6. 


_S olution. Calculons la dérivée de la fonction donnée: 


y" — 2x + 4. En égalant y’ à 0, on trouve les valeurs critiques de 
la variable indépendante z = —2. Puisque y < 0 pour x < —2 
et y > Ù pour z> —2; x = —2 est un point de minimum de la 


fonction donnée, de plus ymin — 2 On trouve le même résultat en 
étudiant le signe de la dérivée seconde au voisinage du point critique 
y" = 2> 0. 

828. y = 2° — 32° + 3x + 2. 

829. y = 22 + 3r2 — 12r +5. 


Solution. Calculons la dérivée 
y = Gr? + 6x — 12 = G (x? + x — 2). 


En égalant à O la dérivée y’, on trouve les points critiques 


zy = —2 et z2 = 1. Pour déterminer le caractère des extrémums, 
calculons la dérivée seconde y” = 6 (2z + 1). Puisque y” (—2) < O, 
alors z, = —2 est un point de maximum de la fonction y, de plus 
Ymax = De même, on a y” (1) > 0. Donc, z: = 1 est un point 
de minimum de la fonction y et Ymin = —2. 
. Y = — 12}? 16 
830 y a (x 12) 835. = 
831. y—r(z—1)?(z—2)5. 
= 836. y=———. 
892. y= ET: Vars 
29 
833. y—#—2+?, BST y — 
z—i1 ° y FN 24 L 
(z— 2) (8— x) REA 
AS + 838. y—7/(#—1}. 
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839. y — 2sin 2x7 + sin 4x. 844. y—=chzx.. 


840. y = 2 cos + 3cos — . y= ze _. 

841. y—z—In(Îi+x). IT se 

842. y—=zinz. BAT. y=——. 

843. y—zin* zx. 848. y—z—arcte x. 


Déterminer la plus grande et la plus petite valeur des 
fonctions sur les intervalles fermés donnés (si l'intervalle 
fermé n’est pas indiqué, il faut alors déterminer la plus 
grande et la plus petite valeur de la fonction dans tout le 
domaine d'existence). 


849. y— ER L 852. y = arccos z. 
850. y — VzU0—2) (10—2). 853. y— zx" sur l'intervalle 


891. y =sint x + cost x. ES 
854. y = 22° + 3x* — 12r +1 b) sur l'intervalle 
a) sur l'intervalle fermé [—1, 5]; fermé [—10, 12]. 
855. Montrer que, pour " valeurs positives de z, l’iné- 


galité 
z+1 z2 
est vérifiée. 

856. Déterminer les coefficients p et q du trinôme du 
second degré y = 2° + pr + q de manière que ce trinôme 
ait pour minimum y = 3 pour z = 1. Expliquer géomé- 
triquement le résultat obtenu. 

Le Démontrer l'inégalité 

| > 1<+z, pour zx Æ0. 

Solution. eue la fonction 

fa) =e— (+2). 


On trouve facilement que . fonction a un minimum unique 
f (0) = 0. Par conséquent, 


f @&) > 7 (0), pour z 0, 


ee >1+z, pour z£O0, 
ce qu’il fallait démontrer. 


Démontrer les inégalités: 
3 
858. z——<sinr <z, pour z> (0. 


c'est-à-dire 


859. cosz>1—+, pour 20. 


860. z—+<in (1+2z) <zx, pour z > 0. 


861. Décomposer le nombre positif «a en deux parties 
de manière que leur produit soit maximum. 


7—0364 Cr. 


862. Donner à un fil de fer de longueur L la forme d'uu 
rectangle de manière que son aire soit maximum. 

863. Parmi les triangles rectangles de périmètre 2p 
donné, déterminer celui dont l'aire est maximum. 

864. On demande de construire une plate-forme rectan- 
gulaire de manière que trois de ses côtés soient limités par 
une grille, le quatrième étant adjacent 


0 
UN à un mur de pierre. Quelle est la forme 
”R la plus avantageuse (du point de vue 
A P g de: l'aire) si l’on dispose de ! mètres 
| 7/1 courants de grillage? 
865. A l’aide d’une feuille de carton 
Fig. 26 de côté a, on demande de faire une boîte 


rectangulaire ouverte de capacité maxi- 
mum en découpant des carrés sur les angles et en 
pliant les rebords de la figure obtenue en forme de croix. 
866. Un réservoir ouvert de base carrée doit avoir une 
capacité de v litres. Quelles doivent être les dimensions du 
réservoir pour que la quantité de fer-blanc utilisée soit 
minimum ? 
867. Parmi les cylindres de volume donné, déterminer 
celui dont l'aire totale est minimum. 
868. Inscrire dans une sphère donnée un cylindre de 


volume maximum. 
869. Inscrire dans une sphère un cylindre de surface 


latérale maximum. 
870. Inscrire dans une sphère un cône de volume maxi- 


mum. 

871. Inscrire dans une sphère un cône rectangle à base 
circulaire de surface latérale maximum. 

872. Circonscrire à un cylindre donné un cône rectangle 
de volume minimum (les plans et les centres de leurs bases 
circulaires coïncident). 

873. Parmi les cônes circonscrits à une sphère donnée, 
déterminer celui dont le volume est minimum. 

874. Une bande de fer-blanc de largeur a doit être pliée 
de manière à obtenir une auge cylindrique ouverte (fig. 26). 
Déterminer l’angle au centre afin que la capacité de l’auge 
soit maximum. 

875. Sur une feuille de forme circulaire on découpe 
un secteur de manière à obtenir un entonnoir de capacité 


maximum. 
876. Un récipient ouvert est constitué d’un cylindre 
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il 


se terminant vers le bas par une demi-sphère ; l'épaisseur des 
parois est constante. Déterminer les dimensions du récipient 
de manière que, pour une capacité donnée, le matériel 
employé soit minimum. 

877. Déterminer la hauteur minimum hk — OB de la 
porte d’une tour verticale ABCD de manière que l’on puisse 
faire passer par cette porte une tige rigide MAN de longueur 
et dont l'extrémité M  glisserait 
sur l'horizontale AB. La largeur D C 
de la tour d< 1 (fig. 27). 

878. On donne un point M, (xo, 
ÿo) Situé dans le premier quadrant 0 
du plan. Faire passer par ce point ne 
une droite de manière que le 
triangle formé par cette droite et À 
les demi-axes de coordonnées posi- 
tifs ait une aire minimum. Fig. 27 

879. Inscrire dans une ellipse 
un rectangle d’aire maximum et dont les côtés seraient 
parallèles aux axes de l’ellipse. 

880. Inscrire dans le segment de parabole y* — 2pz 
déterminé par la droite x = 2a un rectangle d’aire maximum. 

881. Déterminer sur la courbe y — = un point, de 
manière que la tangente en ce point forme avec l’axe OX un 
angle dont la valeur absolue serait maximum. 

882. Un coureur deit relier le point À qui se trouve sur 
une des rives d’un fleuve au point B sur la rive opposée. 
Sachant que le coureur se déplace sur la rive à une vitesse 
k fois plus grande que dans l’eau, déterminer l'angle sous 
lequel le coureur doit couper le fleuve pour qu'il atteigne 
le point B dans le temps minimum. La largeur du fleuve est 
hk, la distance entre les points À et B (le long de la rive) 
est d. É 

883. Déterminer le point M du segment droit AB = a 
reliant deux sources de lumière À (d'intensité p) et B (d’in- 
tensité g) qui est le plus faiblement éclairé (l’éclairement est 
inversement proportionnel au carré de la distance à la 
source lumineuse). 

884. Une lampe est suspendue au centre d’une table 
ronde de rayon r. À quelle hauteur au-dessus de la table 
doit-on fixer la lampe pour que l'’éclairement d’un objet 
se trouvant sur le bord de la table soit le meilleur? (L’eclai- 
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rement est directement proportionnel au cosinus de l'angle 
d'incidence du rayon lumineux et inversement proportionnel 
au carré de la distance de la source lumineuse.) 

885. On demande de découper dans un tronc d'arbre 
circulaire de diamètre d une poutre de section rectangulaire. 
Déterminer la largeur z et la hauteur y de cette section de 
manière que la poutre offre une résistance maximum : a) à la 
compression, b) à la flexion. 


Remarque. La résistance de la poutre à la compression est 
proportionnelle à l'aire de sa section transversale et la résistance 
à la flexion au produit de la largeur de cette section par le carré de sa 
hauteur. 


886. On suspend à une tige homogène AB qui peut 
tourner autour du point À (fig. 28) un poids de Q kg, à la 
SEE ds distance a cm du point A. Cette 
tige se trouve en équilibre sous 
l'action d’une force verticale P 
appliquée à l'extrémité libre B de 
la tige. Chaque centimètre de la 
tige pèse gq kg. Déterminer la 
longueur x de la tige de manière que 
la force P soit minimum et calcu- 
ler Pie 
887*. Les centres de trois boules 
A, B,C, complètement élastiques, se 
trouvent sur une même droite. La boule À de masse M 
heurte la boule B à la vitesse v, laquelle va heurter la 
boule C de masse m. Déterminer la masse de la boule B 
pour que la vitesse de la boule C soit maximum. 
888. Etant données N piles électriques identiques nous 
pouvons former de différentes manières des batteries, en 
associant en série » piles, puis en parallèles les groupes ainsi 


Fig. 28 


obtenus (au nombre de +). L'intensité de courant don- 


née par cette batterie est déterminée par la formule 


Nn6 
NR+n?r? 
où & est la force électromotrice d'une pile, r sa résistance 


interne, /? sa résistance extérieure. 
Déterminer la valeur de x pour que cette batterie four- 


nisse un courant maximum. 


I — 


700 


889. Déterminer le diamètre y d’une ouverture circulaire 
faite dans un barrage pour que le débit d’eau Q par seconde 
soit maximum, sachant que Q = cy Vh — y, où k est la 
profondeur du point le plus bas de l'ouverture (k et le coeffi- 
cient empirique c sont constants). 

890. Si z1, Ze, . . ., x, sont les résultats de mesures éga- 
lement précises d’une grandeur z, la valeur la plus probable 
est alors celle pour laquelle la somme des carrés des erreurs 


O —= È (z — z1)° 


soit minimum (principe des moindres carrés). 
Démontrer que la valeur la plus probable de la grandeur 
z est la moyenne arithmétique des résultats de la mesure. 


$ 2. Concavité. Points d’inflexion 


19. Concavité du graphique d’une fonction. 
On dit que le graphique d'une courbe dérivable y — f (r) tourne 
sa concavité vers les y négatifs (resp. vers les y positifs) dans l'intervalle 
ouvert (a, b) (resp. dans l'intervalle ouvert (a;, b,)) si pour a < x << b 
(resp. a; << z << bi) l'arc de courbe du graphique est situé en dessous 
(resp. en dessus) de la tangente 
au graphique de la courbe menée 
en un point arbitraire de l’interval- ÿ 
le ouvert (a, b) (resp. de l'intervalle 
ouvert (a;, b1)) (fig. 29). Une con- 
dition suffisante pour la concavité 
vers les 4 négatifs (resp. vers les y 

u 


positifs) du graphique d'une fonction L 

est que sur l'intervalle ouvert cor- [1 

respondant l'inégalité [1 
f@<0  _fa>0 QU A 

soit vérifiée. Fig. 29 


Au lieu de dire que la courbe 
est concave vers le bas on dit encore 
qu'elle est convexe vers le haut. D'une manière analogue, une courbe 
concave vers le haut est également dite convexe vers le bas. 


20. Points d'inflexion. Un point (x, f (xo)) en lequel 
la concavité de la fonction passe des y positifs aux y négatifs ou inver- 
sement s'appelle par définition point d'inflexion (fig. 29). 

Pour l'abscisse z, du point d'inflexion du graphique d’une fonc- 
tion y —=/f(x), la dérivée seconde s’annule f” (xs) = 0 ou f” (xo) 
n'existe pas. Les points en lesquels /” (x) — 0 ou f” (x) n'existe pas 
sont appelés, par définition, points critiques de seconde espèce. Un 
point critique z, de seconde espèce est l’abscisse d’un point d'infle- 
xion sif” (x) conserve des signes constants mais opposés respectivement 
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dans les intervalles ouverts ro — Ô  z << zo et ro <z<zo+0 
où Ô est un nombre positif; ce point n’est pas un point d'’inflexion 
si les signes de f” (x) sont les mêmes dans les intervalles ouverts indi- 
qués ci-dessus. 


Exemple 1. Déterminer les intervalles de concavité et de 
convexité ainsi que les points d’inflexion de la courbe de Gauss 
y = e-x?, 


Solution. On a: 
y = —2re-x? 
et 
y" = (4r — 2) e-xi, 


En annulant la dérivée y”, on trouve les points critiques de seconde 
espèce 


Zi — et Ta — 


RE oo 

V2 V2 
Ces points partagent l'axe numérique — oo << r << <+ © en 
trois intervalles ouverts: I {(— oo, z1), IL (z1, z2) et III (z2, + oo). 


Fig. 30 Fig. 81 


Les signes de y” seront respectivement +, —, + (on peut s’en assurer 
en prenant, par exemple, un point dans chacun des intervalles ouverts 
indiqués et en substituant la valeur correspondante de x dans y”). 
Donc: 1) la courbe tourne sa concavité vers les y positifs pour — © << 


<rz<— ET et pour Le < z <+ 0 ; 2) la courbe tourne sa concavité 


V2 V2 no 
vers les négatifs pour ———<< zx“. Les points (+=) 
Re: D JR V2 Ve 
sont des points d'inflexion (fig. 30). 
Remarquons que, vu la symétrie de la courbe de Gauss par rap- 
port à l’axe OY, il suffit de faire l'étude du signe de la concavité 
dans le demi-axe 0 << x << + oo. 


E xemple 2. Déterminer les points d’inflexion du graphique 


de la fonction 
y=Vz+2. 
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Solution. On a: . 
EE —2 
—, (1 

9 (+2) | 
Il est évident que y” ne s’annule jamais. | | 

On trouve, en égalant à zéro le dénominateur de la fraction du 
second membre de (1), que y” n'existe pas pour z — —2. Puisque 
y" > 0 pour z < —2 et y” < 0 pour z > —2, (—2, 0) est un point 
d'inflexion (fig. 31). La tangente en ce point est parallèle à l’axe 
des ordonnées, puisque la dérivée première y” est infinie pour z = —2. 


= —S(G+9 


Déterminer les intervalles de concavité et les points 
d’inflexion des graphiques des fonctions: 


891. y—z—67?+ 127 +4. 896. y = cos z. 
892. y—(z+1). 897. y—z—sinx. 
GE TT 898. y=z2° In x. 
894. y = —— 

PTT : 899. y—arctgz—z. 
895. y—}/ 4x — 12z. 900. y= (1 +z°)e°. 


$ 3. Asymptotes 


10. Définition. Si le point (x, y) se déplace continuelle- 
ment sur une courbe y = f (rx) de manière qu'au moins une des coor- 
données de ce point tende vers l'infini et que la distance de ce point 
à une certaine droite tende vers zéro, on appelle alors une telle droite 
asymptote de la courbe. | 


20. Asymptotes verticales. S'il existe un nombre a 
tel que 


Lim f(x) — + oo, 


la droite x — «a est une asymptote (asymptote verticale où parallèle 
à l'axe OY). 
30. Asymptotes obliques. Si les limites 
lim f@ _ ! 
X—»oo T 
et 


lim (f(x) —kz)=bs 
X—>—+ 00 


existent, la droite y — kyxz + b, sera une asymptote (oblique à droite 
ou dans le cas k; — O0 asymptote horizontale à droite ou parallèle à 


l'axe OX). 
Si les limites 
| lim 
X—+ — © 


= ka, 


JU) 
z 
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et 
lim [f (x) — kez] = b: 


existent, la droite y = k2x + b: est une asymptote (oblique à gauche 
ou Si ko — 0 asymptote horizontale à gauche ou parallèle à l'axe OX). 
Le graphique de la fonction 
y = f(x) (la fonction est sup- 
posée univoque) ne peut avoir 
plus d’une asymptote à droite 
(oblique ou horizontale) et plus 
d’une asymptote à gauche (obli- 
que ou horizontale). 


Exemple 1. Trouver 
les asymptotes de la courbe 


\ 


/ [ 
NE 
< 
N 7722007777 
N 
ei | 
\ 


\ 
CE 


x? 
VA 


Solution. En annulant 
le dénominateur on détermine 
deux asymptotes. parallèles à l'axe OY: 


= —1 et z = 1. 


Déterminons les asymptotes obliques. Pour z —> + « on trouve 
2 
1, 


Fig. 32 


e y L 1 
ki = lim — = lim a — 
: X—+o T x++00 z V/12— 1 


2— x /r2—1 


b= lim (y—z)= lim ———— —0, 
: ons X—>—+ 00 Vz—1 


par conséquent, la droite y = x est une asymptote à droite. De même, 
pour z— — ©, On a 


=, de TV =. à: 
ob HE 1: 


Da — lim (y + x) = 0. 
X— — 00 


Ainsi, y = —zx est une asymptote à gauche (fig. 32). La déter- 
mination des asymptotes se simplifie si on prend en considération 
la symétrie de la courbe. 


Exemple 2. Trouver les asymptotes de la courbe 


y=z+ilnz. 
Solution. Puisque 
lim y = —o, 
x->+0 
la droite z = 0 est une asymptote parallèle à l’axe OY (inférieure). 


Cherchons si la courbe possède une asymptote droite oblique (puisque 
z > 0). 
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On a: 


k= lim =; 
Xp+too T 


b=— lim (y—zx)= lim Inr=o. 
X—+—+00 X—>—+ 00 


Par conséquent, la courbe ne possède pas d’asymptote oblique. 

Si la courbe est donnée pas des équations paramétriques z =  ({); 
y = % (t), on étudie d’abord s’il existe des valeurs de £ pour 1esquelles 
une des fonctions œ (t) ou w (t) devient infinie, l’autre étant finie. 
Si p ({o) — © et w (to) = c, la courbe possède une asymptote paral- 
lèle à l’axe OX (ou horizontale) y = c. Si 4 (to) = © et p (to) = c, 
la courbe possède une asymptote parallèle à l’axe OY (ou verticale) 
Z — C. 


Si 4) (£o) = Ÿ (to) = oo et si 
w (E) 


lim =—— —=k, 
ris œ (t) 


Lim [p (9) —kp (1 =, 
to 


la courbe possède une asymptote oblique y = kx + b. 

Si la courbe est donnée par une équation polaire r = f (), on peut 
trouver ses asymptotes d’après la règle précédente en ramenant l’équa- 
tion de la courbe à des équations paramétriques grâce aux formules 
z=r CosSp—=f(p)cosp, y = rsin p = f (p) sin y. 


Déterminer les asymptotes des courbes: 


4 z3 
901. y — (z— 2} 908. DER PN 7e . 
902. y=——5 rx: 909. y=e-* +2 
903. y=-— 910. y— 0 
z8 
NUE = TS 911. _ 
mu ris 
LÉ 913. y—In({+r). 
907. y = ——— . 
Vz—1 914. z=t; y—=t+2arctgt. 


915. Trouver l’asymptote de la spirale hyperbolique 


T=— 
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$ 4. Construction des graphiques des fonctions d’après 
leurs points caractéristiques 


Quand on veut construire le graphique d’une fonction, il faut, 
avant tout, déterminer le domaine de définition de cette fonction 
ainsi que le comportement de la fonction à la frontière de son domaine 
de définition. Il est également utile de noter préalablement certains 
éléments particuliers de la fonction (s'ils existent) comme par exemple: 
symétrie, périodicité, constance du signe, monotonie, etc. 

Ensuite, il faut déterminer les points de discontinuité, les points 
d’extrémum de la fonction, les points d'inflexion, les asymptotes, etc. 
Ces éléments ainsi déterminés permettent de déceler le caractère 
général du graphique de la fonction et obtenir ainsi une image mathé- 
matiquement juste de la courbe. 

Exemple 1. Construire le graphique de la fonction 

T 
. V2 1 

Solution. a) La fonction existe partout, excepté aux points 
z= +i. 

La fonction est impaire, donc le graphique de la fonction est 
symétrique par rapport au point O (0; 0). Cette remarque simplifiera 
la construction du graphique. 

b) Les points de discontinuité sont z = —1 et zx — 1, de plus, 

lim y= +oœ et lim y—+%oœ; par conséquent, les droites 
x+1+0 x——1+0 
z = + 1 sont des asymptotes parallèles à l'axe Oy du graphique. 
c) Déterminons les asymptotes obliques. On a 


ki= lim = 0; 
X—v+oo T 
bi = lim y = ©, 
X=—+—# 00 
par conséquent, il n’y a pas d'asymptote à droite. D'après la symétrie 
du graphique, il découle que le graphique ne possède pas d’asymptote 
à gauche. 

d) Déterminons les points critiques de première et de seconde 
espèces, c’est-à-dire les points en lesquels la dérivée première ou la 
dérivée seconde de la fonction donnée s’annulent ou n'existent pas. 

On a 


z2—3 
8 = ——— , Â 
y 3 Ch (1) 


TA 
Les dérivées y’ et y” n’existent pas pour z = +1, c’est-à-dire seule- 
ment aux points où la fonction y elle-même n'existe pas. Donc les 


points critiques sont les points où y’ et y” s’annulent. 
Il découle de (1) et de (2) que 


y'=0 pour r=+ 1/3, 
y"=0 pour z=0 et z=—+3. 
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Ainsi, y” conserve un signe constant dans chacun des intervalles 
ouverts (—o, — V3), (—V3, —1), (—1, 1), (1, V3) el (V3, + 0) 
et y” dans chacun des intervalles ouverts (— oo, —3), (—3, —1), 
(—1, 0), (0, 1), (1, 3) et (3, + oo). 

Pour déterminer le signe de y’ (ou celui de y”) dans chacun des 
intervalles ouverts indiqués, il suffit de déterminer le signe de y’ 
ou de y”) en un point quelconque de chacun de ces intervalles ouverts. 


Fig. 33 


Il est commode de rassembler tous les résultats de l’étude en un 
tableau (tableau I) et de calculer les ordonnées des points caracté- 
ristiques du graphique de la fonction. Du fait que la fonc- 
tion y est impaire, remarquons qu'il suffit de faire les calculs seule- 
ment pour x > 0: on complète la partie du graphique correspondant 
aux z négatifs par symétrie par rapport à l’origine. 

e) En s'aidant des résultats obtenus, construisons le graphique 
de la fonction (fig. 33). 


Exemple 2. Construire le graphique de la fonction 


_loz 


A 


Solution. a) Le domaine d'existence de la fonction est 
0 < z < ©. b) Il n'y a pas de points de discontinuité dans le domaine 
d'existence mais quand on s’approche d’un point frontière (x — 0) 
du domaine d'existence, on a: 


LL . Inz 
limy=lim——— — 
x—0 x—0 


Par conséquent, la droite z = 0 (axe des ordonnées) est une asymptote 
parallèle a l’axe OY. 
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c) Déterminons l’asymptote à droite (il n’y a pas d’asymptote 
à gauche puisque z ne peut tendre vers —): 


k= lim 2—0; 
X=>oo T 

b— lim y—0. 
X=—5—+C0 


L’axe des abscisses est l’asymptote à droite: y = 0. 
d) Déterminons les points critiques. On a: 


,_1—lnz 
ee 
»_2lnz—3. 
y —= 23 ’ 


y’ et y” existent en chaque point du domaine d'existence de la fonction 
donnée et 


y" = 0 pour In x = 1, c'est-à-dire pour z = e; 


y” = 0 pour In z = £ c'est-à-dire pour z = e”/?. 


Rassemblons tous ces résultats ainsi que les points caractéristiques 
en un tableau (tableau Il). 


De plus, outre les points caractéristiques trouvés, il est aussi 
utile de déterminer les points d’intersection du graphique avec les 


Fig. 34 


axes de coordonnées. En faisant y = 0, on trouve zx = 1 (point d'in 
tersection de la courbe avec l’axe des abscisses) ; le graphique ne coupe 
pas l’axe des ordonnées. 

e) En s’aidant des résultats obtenus, construisons le graphique 
de la fonction (fig. 34). 


Construire les graphiques des fonctions données ci-dessous 
en déterminant pour chaque fonction son domaine d’existen- 
ce,” les points de discontinuité, les points d’extrémum, les 
intervalles de croissance et de décroissance, les points 
d’inflexion, la convexité ainsi que les asymptotes. 
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. V—= 
° 


D). y—= 2 — Grt. 


_ Gr? — r4 


 Y=— 
ey=(z—1) (zx +2). 
° U 


_(&—2)"(2+4) 
ET, 


_ 5} 
125 : 
z?—2r+2 
z—1 
__m—3 


Z 


ziL3 


ey=2z+2—3}/ (2 +19. 

.y=Y z+1—ÿ/ 1. 

.y=y G+—ÿ/T—p. 
.y=y (2 +. 


TC 950. 
V4: 


8 
— z?—4 
y=—— 
V z°—1 
_ Z 
ME 
y= ze" 


. y=(2+7zx?) ex, 


927. 


951. 


952. 
953. 
954. 
955. 
956. 
957. 


.y=Vz+Va x. 
.y=V8+z-V 87. 
.y=zVz ts. 
.y=V 33. 
7 sur 
D er. 


y=(2+1) Int (z+1). 
y=in (2—1)+ 


y=In V2z:+1—1 
Ps 


y=ln(i+e). 
11 
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958. 
959. 
960. 
961. 
962. 
963. 
964. 


965. 
966. 
967. 
968. 


969. 


970. 
971. 


972. 


1 
y = In (e+—) : 
y = Sin x + cos z. 
y=sinz+ Sn 
y = COS Z — COS tx. 
y = sin x + cos? x. 


1 
U = ————  , 
y SIN z + cos z 
u Sin z 
y = 


sin (:++) 

y = sin z-sin 27. 

y = COS T-Cos 2x. 

y = ZI +sin zx. 

y=arcsin (1—Ÿ/ ©). 
arcsin z 

1 

y—=2xz—ter. 

y =ZTarcte x. 

y =zarctg Z pour 


z-Æ0 et y—0 pour 
z—=0. 


. y=tz—-2arctgz. 
À y=s+arctez. 
. y—=lnshz. 
1 
. y—= Arch (24) | 
: y—=esinx, 


. y = enrcsin Vx. 


: y = ent x, 
. y—=Insinz. 
H x 
. y =In te (5-5) . 
. y—=Inxz—-arctez. 


. Yy—=COST—In cos zx. 


. y=arctg(Inx). 


985. y = arcsinin (x +1). 
986. y—z*. 

1 
987. y=r. 


On recommande également de construire les graphiques 
des fonctions données dans les exercices n°5 826-848. 

Construire les graphiques des fonctions données sous 
forme paramétrique. 


988. 
989. 
990. 
991. 
992. 


z= Ë — 21, 

z = a cos ét, 

zx = te!, 
z=t+e", 
æ=a(sht—t), 


y = t° + 2t. 

y =asiné (a > 0). 

y = te”!. 

y = 2t + et. 

y = a(cht—1) (a> 0). 


$ 5. Différentielle d’un arc de courbe. Courbure 
19, Différentielle d’un arc de courbe. La 


différentielle de l’arc s d’une courbe plane donnée par une équation 
dans un système de coordonnées cartésiennes x et y est donnée par la 


formule 
ds= V(dr} + (dy? ; 
de plus, si l’équation de la courbe est de la forme : 


a) y—/{(x), alors ds=— 4 1+ (2) à; 


b) z=f;(y), alors as=y/ 1 + () dy ; 


2 =: _ dr\® dy\®,. : 
c) z=œ(t), y = (t), alors ds= J/ (SE) +(7) dt; 

FE+ FE F2+ Fr; 
d) F (x, y) =0, alors D Ver, Ver, 

lFyl Fr 


En désignant par a l’angle formé par la tangente (dirigée dans 
le sens des arcs de courbe s croissants) et la direction positive de l'axe 
OX, on trouve: 


COS & — = 
_ ds’? 
; dy 
Sn —=—— e 
ds 
En coordonnées polaires, on a: 


= VO ET = + (ZE) "2. 


En désignant par B l'angle formé par le rayon vecteur d’un point 
de la courbe et de la tangentc à la courbe en ce point, on a: 


dr 
hu 
dp 
sin Pres 


20. Courbure d'une courbe. On appelle courbure K 
en un point 4 d’une courbe la limite du rapport de l'angle formé par 
les directions positives des tangentes aux points 4 et N de la courbe 


(angle de contingence) et la longueur de l'arc MN = As lorsque N —+— M 
(fig. 35), c’est-à-dire 


où a est l'angle formé par la direction positive de la tangente au 
point M et l'axe OX. 
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Où appelle rayon de courbure R l'inverse de la valeur absolue de la 
courbure, c'est-à-dire ; 


IK|° 
1: 
Les courbes à courbure constante sont des cercles (x =—, Où a 


R=— 


est le rayon du cercle ) et des droites (X = O0). 


Fig. 35 


Les formules permettant de calculer la courbure d'une courbe 
donnée dans un système de coordonnées rectangulaires sont les sui- 
vantes (au signe près): 

4) si la courbe est donnée par une équation explicite y = f (x), 


7 “ 
A+y"2)/3" 
2) si la courbe est donnée par une équation implicite F (x, y) = 0, 


(F2 + Fi)" 


3) si la courbe est donnée par des équations paramétriques 
z=Œl{t), y = Ÿ (t), 


T° y 
_ z" y” 
(e2+y)e 
ou 
7 dt y. = PT y" y 
dt ? _ d&’ _ dd? dt? ” 


En coordonnées polaires, lorsque la courbe est donnée par une 
équation de la forme r — f(p), on a 


K — r+2r 2—rr 
(r2+r'2)/2 
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vu 
no dh sd" 
7 Tag; de 

30. Cercle de courbure. On appelle cercle de courbure 
(ou cercle d'osculation) au point M d’une courbe la position limite du 
cercle mené par le point M et deux autres points P et Q de la courbe 
lorsque P + M et Q —+ M. 

Le rayon du cercle de courbure est égal au rayon de courbure et le 
centre du cercle de courbure (centre de courbure) Se trouve sur la nor- 
male dirigée dans le sens de la concavité de la 


courbe au point M. c 
Les coordonnées X et Y du centre de 
courbure de la courbe sont données par les r 
formules : c 
__. y" (+y") 
ZX=1z— ge , M 
1 y’? 
Y=y+ _ 
Le lieu géométrique des centres de cour- l2 
bure s'appelle la développée. My 
Si dans les formules qui donnent les coor- | 
données du centre de courbure on considère Fig. 36 


X et Y comme les coordonnées courantes d’un 

point de la développée, ces formules donnent alors les équations para- 
métriques de la développée où x et y (ou t#, si la courbe est donnée par 
des équations parameétriques) sont des paramètres. 


Exemple 1. Déterminer l'équation de la développée de la 
parabole y = z1. 
1 + 67? 


Solution. X = —4n, Y = — 


mètre x, on trouve l'équation de la développée sous forme explicite 
1 X\°/3 

On appelle développante d'une courbe une courbe dont la dévelop- 

pée est la courbe donnée. La normale MC de la développante l: est 


la tangente à la développée l', ; la longueur de l’arc CC, de la dévelop- 


pée est égale à l'accroissement du rayon de courbure correspondant 
PR, 


CCi = MiC; — MC; aussi la développante l, s’obtient-elle en dérou- 
lant un fil tendu enroulé sur l, (fig. 36). Chaque développée possède 
une infinité de développantes correspondant à différentes longueurs 
initiales du fil. 


40. Sommets d'une courbe. Par définition, on appelle 
sommets d’une courbe les points de la courbe en lesquels la courbure 
est maximum ou minimum. Pour déterminer les sommets d’une courbe, 
on forme l'expression de la courbure X et on détermine ses points 


. En éliminant le para- 


d'extrémum. On peut prendre le rayon de courbure R = au 


lieu de la courbure X et déterminer ses points d’extrémum si cela 
simplifie les calculs. 
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Exemple 2. Trouver le sommet de la chaînette 


y=a ch © (a > 0). 


Solution. Puisque y'=sh + et = ch Z, K= 


3 z dR. z 
et, par conséquent, R = a ch? —. On a 7 =sh2 a En annulant 
# e 2 Z ® # e * e 
la dérivée, on trouve sh 2— — 0, d’où on détermine l'unique point 


critique z—0. En calculant la dérivée seconde PR et en substi- 


d'R 2 
tuant r —0, on trouve —— —— ch 27 = _ > 0. Par consé- 
dr? |x=0 à a |x=0 4 
quent, x—0 est un point de minimum du rayon de courbure (ou un 
maximum de la courbure) de la chaïnette. Ainsi, le sommet de la 


chaïnette y=ach+ est le point A (0, a). 


Calculer la différentielle de l'arc de courbe ainsi que le 
cosinus et le sinus de l'angle formé par la direction posi- 
tive de l’axe OX et la tangente pour chacune des courbes 
suivantes: 


993. z° + y* — a (cercle). 
994. S + —1 (ellipse). 


a° 
995. y* — 2px (parabole). 
996. x°/3 + y°/3 — a°/1 (astroïde). 
997. y — ach _ (chaînette). 
998. zx — a(t—sint)}, y — a (1 — cost) (cycloïde). 
999. zx — acos {, y — asin* t (astroïde). 
Calculer la différentielle de l'arc de courbe ainsi que le 


cosinus et le sinus de l'angle formé par le rayon vecteur 
et la tangente pour chacune des courbes suivantes: 


1000. r — ap (spirale d'Archimède). 
1001. r — a/ (spirale hyperbolique). 


1002. r = a sec? + (parabole). 


1003. r — a cos (cardioïde). 


w}s | 
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1004. r — a? (spirale logarithmique). 

1005. r* = a* cos 2 (lemniscate). 

Calculer la courbure des courbes données aux points 
indiqués : 

1006. y = xt — 4x — 18r* à l’origine des coordonnées. 

1007. z° + Ty + y? — 3 au point (1,1). 

1008. . + =1 aux sommets À(a; 0) et B(0; b). 

1009. x = , y — au point (1,1). 

1010. r* — 2a° cos 2p aux sommets @ = 0 et p = x. 

1011. Déterminer le point de la parabole y* — 8x en 
lequel la courbure est égale à 0,128. 

1012. Déterminer le sommet de la courbe y = e*. 

Calculer les rayons de courbure (au point courant) des 
courbes données: 

1013. y = zx (parabole cubique). 


1014. + et (ellipse). 
1015. x My 


1016. zx — a co t, y — asin*t (astroïde). 

1017. x = a (cost + tsint), y—=a(sint —-tocost) 
(développante du cercle). 

1018. r — ae*® (spirale logarithmique). 

1019. r = a (1 + cos p) (cardioïde). 

1020. Calculer la plus petite valeur du rayon de cour- 
bure de la parabole y* — 2pr. 

1021. Montrer que le rayon de courbure de la chaïînette 


y = a ch est égal au <egment de normale. 


Calculer les coordonnées du centre de courbure des cour- 
bes données aux points indiqués: 

1022. xy = 1 au point (1, 1). 

1023. ay = 2° au point (a, a). 

Former l'équation du cercle de courbure des courbes don- 
nées aux points indiqués: 

1024. y = 2° — 6x + 10 au point (3,1). 

1025. y = e* au point (0, 1). 

Déterminer les développées des courbes: 

1026. y* — 2px (parabole). 


1027. +1 (ellipse). 


a 
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1028. Démontrer que la développée de la cycloïde 
z—=a(t—sint),, y—a(i—- cost) 
est une cycloïde déplacée parallèlement. 


1029. Démontrer que la développée de la spirale loga- 
rithmique 
r — ae? 


est aussi une spirale logarithmique de même pôle. 
1030. Démontrer que la courbe (développante du cercle) 


zx =a(cost+tsint), y—a(sint—tcost) 


est la développante du cercle zx = acost; y = asint. 


CHAPITRE IV 
INTÉGRALE INDÉFINIE 


$ 1. Intégration directe 


10. Principales règles d'intégration. 
1) Si F’(z)=f (x), alors 


#0) dr=F(z)+0, 
où C est une constante arbitraire. 


2) | Af() 42 A | f(x) dx, où 4 est uñe constante. 
9 (nw+nteae=(ntaoaz (nor. 
4 Si {70 dz=F(z)+C et u=œ(x), alors 
| #(u) du= F (u)+C. 
En particulier, 
| ftas+b)dr= + F(as+b)+C (a 0). 
20, Table d'intègrales types. 
[. fade ETC, nÆ—1. 
Il. [=miz|+c. 


dr 1 1 
[II | aa + arcte E+C= —<arcctg É+C (a 0). 


dr 1 z—a 
IV. Emil za +C (a 5 0). 
d 1 + 
Jas-x me |+C (#0). 


v. | _ =Infz+Wz+al+C (ao). 
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= — = arcsin —+C = —arccos L+C (a>0). 
VII. [a MAUR (a > 0): (e"dz=e+c. 
VIII. f sin zdr= —cosz+cC. 


IX. pe 


X. az =tez+C. 

XI. Jus -aerte 

XII. a = In —În|cosecz—ctgxr|+cC. 
XII ([Æ=in te (+ +2 )|+C=inltez+secez|+C. 


XIV. (shzdr=chs+c 
XV. (chzdr=shz+C. 


XVI. (= =thz+cC. 
XVII. as —cthæ+C. 


Exemple f{. [éesttéete de [astdet (de 


+| cdr=a | zx dr + b | dre | dr +6 +er+C. 


Calculer les intégrales suivantes à l’aide des règles 1), 2), 3) 
et les formules d'intégration: 


1031. | 5aïxt dz. 1035. | V2pz ds. 
1032. | (6224843) dz. 1036. (= 

1033. {=@+0) (z+b) dz. 1037. (na) * dx. 
1034. | (a+ux)" dx. 1038. a —5"} dz. 
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1039. [(Vz+1) x 1046. { 


X(z—Vr+i)ür. 
1040. (+02, 


dz 
V8—7: ° 


1047. (EEE 


VE VA xi 
1041. EE Az. 1048*. a) { tg? x dz; 
z 


1042. ue D Gr. b) [thtzar. 


1043. | Æ 1049. «) [ctetcdr; 


2247" 


1044. | Æ b) | cth? xd. 


z2— 10° 
= dx : Le 
1045. (es 1050. (3 e” dx. 


30. Intégration par introduction sous le 
signe de différentiation. La règle 4) élargit dans une 
bonne mesure la table des intégrales types. En effet, grâce à cette 
règle, la table des intégrales reste valable indépendamment de ce que 
la variable d'intégration est une variable indépendante ou une fonction 
différentiable. 


Exemple 2. es + (6-7 746:-2- 
5r—2 9 
1 | 
1 + 1 u° 2 (5x 2)? 2 + 
ses L ne D er RER = —_9- 
= E du — E +C Fe +C 5 V5z -C, 


où l’on a posé u — 5x — 2. On a utilisé la règle 4) et l'intégrale type I. 


Exemple 3. 


24% 1 d@7) 1j fe; mac. 
DO A DFE PEER 


On suppose implicitement que u = zx? et on se sert de la règle 4) 
et de l'intégrale type V 


o +3 1 x 1 x 
Excmple 4. | ze az=+ | e d(s)=e +C 
en vertu de la règle 4) et de l'intégrale type VII. 
121 


Dans les exemples 2, 3, 4 avant d’ appliquer l’une quelconque des 
intégrales types, nous avons ramené l'intégrale donnée à la forme 


[fete @a= | f(u)du, où u=p(2). 


Toute transformation de ce genre s'appelle introduction sous Le 
signe de différentiation. 

Il est utile de remarquer qu’on se sert fréquemment des transfor- 
Danon de différentielles, utilisées en particulier dans les exercices 2 
et 3: 


a) az= À d(ar+b) (a Æ 0): b) zdr— + d (at), etc. 


Calculer les intégrales suivantes à l'aide des principales 
règles et des formules d'intégration: 


1051. | 2. 1064. (VEtme os 
1052*». = dr. 1065. Jar 
1058. (dr. 1066. (5. 

1054. ( - 1067. PRE EE 
1055. (ES (0 <b< a). 
1056. [+ ar. 1068. ( sde 
1057. { SRE az. 1069. { de. 
1058. JE 2. 1070. { de. 
1059. | (a+ )" az. 1071. Ext 
1060». =. dr. 1072. ee 
1061. | + pe 1073. | ES az. 
1062. (VER a —bx dr. 1074. { D 
1063*. | = 1075. { es 
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z+3 
1076. Va T- 


1077. ( Pt 


z2—5° 


z dr 
1078. [5 


1079. | ET 7. 
1080. . 


RTE 
Vai=zx" 
22 
1081. Ts 07. 
‘zx dr 
1082. VE Ë 
1083. f ASE z 


arctg= 
1084. ——— d2. 


1085. | Vue de: 


dx 


1086. | — "7 
J V+z)h(c+ty 1+ 22) 


1087. [ ae-ms dz. 

1088. | 42-27. 

1089. fete) dt. 
1090. | (+ ea) da. 
1091. [GR 


axXbx 
a?x — 1 


1093. f et)» dr. 


1092. 


1094. Î ZT dr. 


1095. | 242. 

1096. joe 
1097. | dr. 

1098. [Var à. 
1099. f (ee 40 Teta 
1100%. E 


ax dr 
1101. Te 


1102. [= à 
1103. Ca 


V1 —et : 
1104. Î sin (a+ bz) dr. 
1105. [ cos = az. 
2 

1106. | (cosar+sin az)° dz. 
1107. ee. 

[cos 
1108. f Sin (lg x) = 
1109+. f sin? z az. 
1110*. f cost z az. 
1111. Ÿ sec? (az + 6) dr. 
1112. f ctg? ax dr. 


1113. es 
sin À 
a 
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dx 


1115. Érent 
1116. | 


1114. 


cos? z? ° 
1117. [ zsin (1— 2) dr. 
1118. er 
1119. [tgsdz. 
1120. | ctezdz. 
1121. | 


1122. ( LR 
L 
g— 


— dr 
1124. | z ctg (2°+1) dr. 
1125. rer 
Sin ZT COS TZ 
1126. | cos — sin = dx. 
a a 
1127. | sins Grcosbz dz. 


1128. | EL 


sin? ax 


—1)'"az. 


\ 


1129. 
1130. 
ou 5h 


1132. 


1133. 


1134. 
1135. 
1136. 


1137. 
1138. 


1139. 
1140. 
1141. 
1142. 


1143. 
1144. 


Calculer les intégrales indéfinies : 


1145. { 7) 56 ds. 
1146. Este 


1147. | dr. 
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1148. 
1149. 


1150. 


| sin 3z de 


3 + COS 3x 
{ sin z COS x 

V/cos?z—sin?r 
Pre 


sin ax 


Eee cosec? 3r 
b— a ctg 3r ctg gz 7 


(2sh5r—3ch5zr) dr. 


| (cosaz +sin arÿ or. 


1151 


1152. 


1153. 


1154. 


11955 


1197. 


1158. 


2 


1199. 


1160. 


1161. 


1162 


1163. 


1164. 


1165. 


1166. 


1167. 


1168. 


dr 
Ve 
1 —sin z 
T+Ccos zx d 
tg 3r — ctg 3x 
sin 37 


dx 
zin°z° 


sec? x 


î V'tgr—2 


1156. 


dz 


((t)s- 


| asin x cos z dr. 


sec® zx dr 


dx 


[EE In({-Lx?)+1 
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SIN T—COS x 
Sin Zz + cos z 


1169. 


1170. 


1171. 


1172. 


1173. 


1174. 


1175. 


1176. 


1177. 


1178. 


1179. 


1180 


1181. 


1182 


1183. 


1184 


[ 
| 


ne 


dx 


(a+b)+(a—b)zi 
(0<b< a). 


dr 
Sin az COS AT" 


dz 


z(4—In°z)" 


arccos À 
2 


7 


sin Zz COS Z 


V2—sintz 


dr 
sin? z cos? r° 
arcsin z+z 
V1—x 


| e-t8*xsec* x dr. 


1485. [EEE dr. jpg, [Vars GEVART) 


V/sec?z+1 172 
cos 2z 
1186. (RS d2- 1189. | z2 ch (x° + 3) dz. 
1187. fr 1190. dr. 


$S 2. Méthode de substitutions 


10. Changement de variable dans une iu- 
tégrale indéfinie. En posant 


z = Q (1) 
où test une nouvelle variable et o une fonction continue dérivable, on a: 
ROLAICIOEAUE: (1) 


On tâche de choisir la fonctior de manière que le second membre de la 
formule (1) ait une forme commode pour l'intégration. 


Exemple ‘1. Calculer 
fr Va. 


Solution.Illest naturel de poser t = V/x — 1, d'où z = 1° + 
+ 1 et dr — 2t dt. Par conséquent, 


| M Venere | (241) 2.21 dr =2 | (+12) &t = 
2 2 2 : 2 ; 
= 15413 PNR | à 7 
SHC = (21) + (21) + C 
Parfois on.a recours à une substitution de la forme 
u — @ (zx). 
Supposons qu ‘on a su ramener l'expression sous le signe d'inté- 
gration f (x) dr à la forme 
f(x) dx = g (u) du, où u = (x). 
Si fe (u) du est connu, c’est-à-dire 


| g(u)du=F (u)+C, 


alors, 
| f(z)dr=F(p(+C. 


A vrai dire, nous sommes déjà servis de cette méthode au $ 1, 3°. 
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Les exemples 2, 3, 4 (8 1) auraient pu être intégrés de la manière 
suivante : 


Exemple 2 u—5r —2; du = 5 dx, de = + du. 


Exemple 3. u—z?; du—2rdzr; TES à 
z dx 1 | du 1 ——— 
——_——— > À ———— [n(u 1+u2)+C— 
Vire 2j yes 2"! bd 
= Lin (2+VTFr)+C. 
Exemple 4. u—2x3; du—3r?dr;: dr. 


| BE dr= + | eu au a+C= EC. 


20. Substitutions trigonométriques. 
1) Si l'intégrale contient le radical VWa?—z°, on pose en général 


z=asint, d'où 
Va®—z—a cost. 


2) Si l’intégrale contient le radical V/z®—a°, on pose alors 
z=asect, d’où 


V/z2—ai—a tgt. 


3) Si l'intégrale contient le radical VW/z?+a°, on pose alors 


z=atgt, d'où 
V'z2+a= a sec t. 


Remarquons que les substitutions trigonométriques ne sont pas 
toujours avantageuses. 

Parfois, au lieu d'employer les substitutions trigonométriques, 
il est plus commode d’avoir recours aux substitutions hyperboliques 
qui possèdent des propriétés semblables (voir l'exemple 1209). 

Voir en détail les substitutions trigonométriques et hyperboli- 
ques au $ 9. 


Exemple 5. Calculer 
(QUES 
TZ 
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Solution. Posons z=tgt. Par conséquent, dr — Li 


COS? 
Vzæ+1 Viger1 dt _[ sectcos®t dt 
\ 72 dr = tt cost sin?£ cost 
= | | EL _ | nr dt + cos? = 
sin? { cos t sin? /-cos cos / sin? £ 
=inligi+serl- + Ceinf ter + VIF 


VER 4 cin|s+ VAI se 


1191. Calculer les intégrales en utilisant le changement 
de variable indiqué: 


dx 1. 

diese en 
dr 

b) Er z—= —Iné:! 


c) Es 5x — 31: 


d) Et VEÉ Te 
COS z dz | 
e) == Ve t = sin zx. 


Calculer les intégrales à l’aide d’un changement de 
variables adéquat: 


1192. Î 2 (2r+ 5) az. 1197. = de 
— Ze 
1193. Er = dx. 1198. Ece 
ex 
sins z 
1199. jo d- 


+ dr 
1200*. rer 


1194. | TE 


1195. 


1196. [LEE 


In4r x ° 
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Calculer les intégrales en utilisant les substitutions tri- 
gonométriques : 


1201. | FE - 1205. (VER à. 
1202. 2 - 1206*. re 
1203. | VÉLE Gr. 1207. [VT—Æ az. 
1204*. | PE È 
1208. Calculer l'intégrale 

Le 


à l’aide du changement de variable z—sin°é. 
1209. Calculer 


| V a+ x? dx 
en employant le changement de variable hyperbolique z=a sh é£. 
Solution. On a: Va?+1°—Va®+asht—acht et 
dr = acht dt, 
d’où 
| V a+ 7° dr — | acht-acht dt — 


= (crade | Et (Ssh2+1) += 


= + (shtcht+1)+C. 
Puisque 


sht=—, chr= Vate 


et 

3 2 
t=chiyshir= Eviter _— 
on trouve finalement : 


(Var d-EVeté+Ein(e+Var#)+Cs, 


s | a ns 
où C;=C—--Ina est une nouvelle constante arbitraire. 
»* 
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1210. Calculer 
12 
D — de 


en posant x—acht. 


$ 3. Intégration par parties 


Formule d'intégration pas parties. Si 
u = @(zx) et v = 14 (x) sont des fonctions dérivables, on a 


| udo=u— | v du. 


Exemple 1. Calculer 


| Inde. 
En posant u=—lnz, d=zdr,ona au = , De + D'où 
x? x? dr 1° 
j #1 sdr=-lns— | D a 0 Inzx——+c 


Pour ramener une intégrale donnée à une intégrale type, on doit par- 
fois appliquer plusieurs fois la formule d'intégration par parties. Dans 
certains cas, à l’aidé d'intégration par parties, on obtient des équations 
dont on déduit l'intégrale cherchée. 


Exemple 2. Calculer 
7 | eX cos x dz. 

On a 

Æ | e* cos x dr — | eXd (sin z)—=exsin :— | ex sin x dr = 

= ex sin z + | ed (cos z) = e*X sin z + ex cos x — | ex cos x dz. 
Par conséquent, 

| e* cos x dr = e* sin s+ercosz— | e* cos x dr, 

d'où T - _ 


hp — 


es 
| ex cos zdr=< (sin z + cos z) + C. 


Calculer les intégrales suivantes en appliquant la for- 
mule d'intégration par parties: 
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1211. 
1212. cte x dx. 


1213. 


1215. 
1216. 
1217. 


Jar 
1214. fzsinzdz. 
Ï 
| 
Ï 


12182», | ze dr. 


1219%. Je—25+5)e az. 


Ed 


1220 *. | me” 3 dx. 


1221. | zx sin zx COS x dt. 


1222+. fte2+52+6) cos Drd. 


1223. {st mzdr. 


Calculer. les intégrales à l’aide des différentes méthodes: 


1236. fae-st dz. 
1237. | eVEdz. 


1238. [(29—27+3)Inzdz. 


1239. anse 
1240. | . 
1241. ad 


1242. | 2° arctg 9x dx. 


1224. | In? 
1225. (ins 
1226. É 
1227. Îz arctg x dr. 
1228. | zarcsin dr. 
1229. {in n(z+ VTT) êr. 
1230. fes 

sin z 
1231. É te 

Ssin® z 
1232. fe sin x dx. 
1233. | 3 * cos x dt. 
1234. je * sin br dr. 
1235. | sin (In x) dz. 
1243. | x (arctg x} dz. 
1244. | (arcsin x) dx. 
1245. | SE dx. 
1246. = resin Vz je 

Â—7 

1247. Îz te? 2x d 
1248. ( du 
1249. | co cos* (In x) dx. 


250%. | dr. 1253. [VA + dx. 


GIP 
an À dz + 2 dx 
1291 dl: 1254. |. 


$ 4. Intégrales simples contenant 
un trinôme du second degré 


mi+n : 
10. Intégrales du type omiet La méthode 


générale de calcul consiste à ramener le trinôme du second degré 
à la forme: 


a + br+c—=a(z+ k}? + 1, (1) 


où k et Z sont des constantes. Pour accomplir la transformation (1), 
il est commode de faire ressortir un carré entier du trinôme du second 
degré. On peut également user de la substitution 


2az + b=t. 


Si m = 0, en mettant le trinôme du second degré sous la forme (1), 
on se ramène à l’une des intégrales types III ou IV (voir table). 


Exemple 1. 


dz 1 dz : 
| 2z2—5z+7 =7 | (#-222+%)+ (55) éd 


4 16 2 16 
5 5 
diz—— Zz—— 

1 | ( 7) 1 1 4 
ee  ——————ç—— —_ arctg ——+C 
Fi ° Vs va 
4 16 a 4 

2 4x —5 
= ——— agrcte ———— C: 
V31 EVE EL 


Si m = 0, on fait apparaître au numérateur la dérivée 2az + b 
du trinôme du second degré 


mr+n . 2a … 
az? +br+e az= | ; dæ 


= In |arz?+br+c]+ (5) | PENCeuS , 


et ainsi on se ramène à l'intégrale étudiée précédemment. 
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Exemple 2. 


1 
(rt 

el Le D 2 

En z= | Borl 0 | 


| 0 
La C2) 2 


= ln [x—r—41|— 


1 pnl2-t- VS 
2V5 27—1+7V5 
mr+in 
Var +bz+e 
Les méthodes de calcul sont analogues à celles DexClOpRee précédem- 
ment. Cette intégrale se ramène à l'intégrale type V, si a > 0, et 
à l'intégrale type VI, si a <0. 
Exemple 3. 


+C. 


20. Intégrales du type 


x) PET 


Exemple 4. 
nc ei EE 042 | ———_- 
Vr+242 0 2) Vapat Gr 
= Va+2:+2+2In(z1t1+V+2+2)+C. 
dz 
30. Inté | —— ———. 
ntégrales du type ve 


du changement de variable 


A l’aide 


1 

mr+n 

ces intégrales se ramènent aux intégrales du type 2°. 
Exemple 5. Calculer 


dr. 
Î +1) Vz+1 


Solution. Posons 


=, 


241 À , 
d’où 
dt 
dr = — TE 
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On a: 
_# 


4 œui VE 
73 Lie ilec- 


a EVE | 
7" à RE 


RUE TR 
{ 
A 


In 


40. Intégrales du type \ Van + bz+cdr. En 
faisant apparaître dans le trinôme du second degré un carré complet, 
l'intégrale donnée se ramène à l’une des deux formes principales 
suivantes (voir exemples 1252 et 1253): 


1) [Var a-2 VE À + eresin £ + C 
(a > 0); 
2) [VAT AS VAT Sins VAFAl+C. 
Exemple 6. 


| VIE 8r= | V2 Ex a (+7) = 


à 


L LEVITRA +arcsin LC 
Calculer les intégrales : 
1255. rss 1260. fer dre 
1256. | . 1261. Enr 
1297. Er Î == 2z2 
1258. | RE - 1263. == 
1259. (RE dr. 1264. | 7z = 
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| 3z — 6 — 
1265. \ Ven 1273. [Vz—rdr. 
27—8 à 
1266. | —— de 1274. [VI Für. 
1267. + 1275. | — nee | 
1268. : 
= 1276. [arcanes 
dz 
9 ms 
1209. | de 1277. | 
(x—1) Vzri—2 1278 sin x dz 
dr . —————_—_—— 
1271. a —> V'cos?r+4cosr+1 
G+H1)Va+2 — 
mm nr az 
1272. [VF 225 de. 1279. Éreren 


$ 5. Intégration des fonctions rationnelles 


10. Méthode des coefficients indétermi- 
nés. L'intégration d’une fonction rationnelle, aus avoir fait appa- 
raître sa partie entière, se ramène à l’ intégration une fraction ration- 
nelle régulière irréductible 

P (x) 

PES a 1 

Qt) Se 

où P (z)et © (x) sont des polynômes, le degré du numérateur P (x) 
étant inférieur au degré du dénominateur Q{zx). 


Si 
Q(H=(æ—a)%... (2 — 0 
où a, ..., L sont les racines réelles différentes du polynôme Q (x) 
et a, .. "À des nombres entiers (multiplicités des racines). On a alors 
la décomposition de la fraction (1) en éléments simples: 
P (2) A; Âa 
———— = nn + —— + ... 
QG) za FR De ë 4 
++ @ 
METRE EF _ ' 
Pour calculer les coefficients indéterminés 4,, 42, ..., on réduit 


au même dénominateur les deux membres de l'identité () puis on 
égalise les coefficients des mêmes puissances de la variable x (pre- 
mière méthode). On peut également déterminer ces coefficients 
en donnant dans l'égalité (2) ou dans une égalité RM à xune 
valeur convenablement choisie (deuxième méthode). 
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Exemple 1. Calculer 
z dr 
T=DGF1) 
Solution. On a 
L 


G=HGTIE Fil sd + TETE SE | 
z=A(z+ 1} + Bi(z—1)(z+ 1) + Br — 1). (3) 


a) Première méthode de détermination 
des coefficients. Transcrivons l'identité (3) sous la forme 


z = (A+ B;)2+ (24 + B:) x + (A — Bi — B:). 
En égalant les coefficients des mêmes puissances de z, on trouve: 
0 = A+ B;; 1= 24 + B:: 0 = À — B, — B. 


D'où 


D'où 


b) Deuxième méthode de détermination 
des coefficients. En faisant x = 1 dans l'identité (3) on a: 


1— 4.4, c'est-à-dire 4=+.. 
En faisant z— —4, on trouve 
—1——B,-2, c'est-à-dire B,——. 


En faisant zx = 0, on trouve 
0 = À — B; ren B;:, 
c'est-à-dire B,— 4 —B, — +. 
Par conséquent, 


1 dz 1 dr 1 dz 
1=T (= 1 4 ) z+1 +7 | TESTS 
1 
2(z-+1) 


1 1 
= nfz—1|—-ln|z+1]— 
1 1 
r'oD Ta 
Exemple 2. Calculer 


7 
Dir 


Solution. Ona 
1 1 A 


Er ui + + — 1j 
I=A(z—1}+Br(z—1)+Cz. (4) 


et 
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Pour intégrer cette intégrale, on recommande de combiner les 
deux méthodes de détermination des coefficients. En appliquant la 
deuxième méthode, faisons zx = 0 dans l'identité (4). On trouve 1 = À. 
Puis faisons z — 1, on trouve 1 — C. Ensuite, en appliquant la pre- 
mière méthode, nous égalons dans l'identité (4) les coefficients de z2. 


On trouve: 
0 = À + B, c'est-à-dire B = —1. 
A=1,B= —1et C = 1. 


Ainsi, 
Par conséquent, 
dr dz dz 
=fS- Et 


1 
PET +cC. 


Si Ie polynôme Q (x) a des racines complexes a + ib de multiplici- 
té k, alors à la décomposition (2) participent des éléments simples du 
type: 


=ln|z|-lin|z—-1|— 


Az + B: 


"Agt + BR 
Apart TT 


(+ pz+qhh 


+ pzktq—=[z— (a — ib)] [z — (a — ib)] 


et À, 1, ..., An, BR sont des coefficients indéterminés que l’on 
déterminera à l’aids de l’une des méthodes indiquées précédemment. 
Pour k£ = 4 la fraction (5) s'intègre immédiatement; pour #4 > 1, 
on Applique la méthode de réduction; on recommande de mettre 
préalablement le trinôme du second degré z?+ pr + q sous la forme : 


2 2 
(2+2) +( +) et de faire le changement de variable 


(5) 
où 


2+<=z. 


Exemple 3. Calculer 
| z+ti1 
are 
Solution. Puisque 


22+4r+t5=(r+2)2411 


alors, en posant z+2=—7, on trouve: 


esp jar fer] 
anti n te arctgz— ET 
— arctgz+C = - Ts — 2 arte (2)+C. 
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20. Méthode d'Ostrogradsk y." Si Q (x) a des racines 


multiples, alors 
P PO, X Æ (2) Y YO , 
Go = Qt] Ge _ 


où Qi (x) est le plus grand commun diviseur du polynôme @ (x) et 
de sa dérivée Q” (x); 
Q2 (x) = Q (x) : Qi (x); 


X (z) et Y (x) sont des polynômes à coefficients indéterminés, dont les 
ee es respectivement inférieurs d’une unité au degré de Qi (x) 

a (T 

On calcule les coefficicnts indéterminés des polynômes X (x) 
et Y (r) en dérivant l'identité (6). 

Exemple 4. Calculer 


dr 
EE 
Solution. 


| dz _ A +Bz+C +| Dr +tEz+F dr 
(251) 73 —1 23 —1 
En dérivant cette identité on trouve : 
1  (24r+B)(73—1)— 3x2 (Ar2+ Br+0C) + Dét+Ez + 
(51) (x3—1)2 OS 


1 — (24z + B) (2 — 1) — 322 (Az? + Bz + C) + (Dr + 
+Ez+ Fe 4). 


En identifiant les coefficients correspondant aux mêmes puissances 
de zx, on trouve: 


D =0; E—-A=0;, F—-2B=0; D+3C—=0; E + 24 = 0; 


B+F = —1; 
d'où 
A=0;: B- =; C=0; D=0; E=0;: Fa 
’ 3 ? 9 L 3 
et, par Vo Pro 
{ z 2 dx : 
Pr (z3—15 3 :5—1 + | 31 : () 


Pour calculer l'intégrale du second membre de l'égalité (7), 


décomposons la fraction _ , 2 éléments simples: 
1 L F Mz+N 
— 1 z—i z+rz+ti 
c'est-à-dire 
1= L(S+z+i)+ Mz(z—-1) + N(z—1). (8) 
En faisant x = 1, on trouve L = Se | 


3 
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£n identifiant les coefficients de zx de mêmes puissances dans les 
deux membres de l'égalité (8), on trouve: 


L+M=0; L—N=1i, 


c'est-à-dire 
1 2 
M= ——; N=—-—-. 
Par suite, 
=  — 
1 3 | 21 | js ti 
1 | 1 2r +1 
=—În|{2z—1|——Îin(2+r +1) ———arct _ C 
; nl a Gr 7 nu 
et i 
dx … z LL rS + x +1 
= sent 9 Ep + 
2 2r+1 
— arct — + C. 
33 V3 js 


Calculer les intégrales : 


dz z$+rt1 
1280. Pnrent 1291. [dr 


2541) 
1281. | FE dr. 1292. [dr 
28. Tnersers 29. 
1283. une em 1294. | ST 

1284. RE  d2 1295. | = 

1285. x 1296. | ET 
1286. [ ET dr. 1297. | Er. 

1287. fassent 1298. (dr. 
1288. Er dr 1299. lenend 
1289. a 1300. à 
1290. Pre 
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Calculer les intégrales suivantes en appliquant la méthode 
d’Ostrogradsky : 


dx 
01 er 1308. [Tr 
dr zâ—21r2+2 
1302. | =. 1304. | dr. 


Calculer les intégrales à l’aide de différentes méthodes: 


1305. 1310». — 


les 550875 4 
Pur | 41311. | 


z GEL 


FDA TE 

1307. [Sr dr. 1312. jerreroees 
1308. | Tr 1818. | F= - 

4309. [se © 1814. (EE . 


$ 6. Intégration de certaines fonctions irrationnelles 
10. Intégrales du type 
Pi 


ÿr [= ( — }* , ( Te | … [ér, (1) 


oùRest unefonction PRO et Pis is Pas. 
.des nombres enti 


On calcule les intégrales du . (1) à l’aide du changement de 
variable 


az+b 
cz+d 


où n est le plus petit commun multiple des nombres g, q2, ... 
Exemple 1. Calculer 


dr 
| Va 21 
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Solution. Le changement de variable 2z — 1 — z* ramène 
l'intégrale à la forme 


dr 228 gz 2° dz 
| V2z-1-}/ 2-1 (2 22 — 2 =?| 217 
=(1+//2-1)+In(}/3=1-1) +C. 
Calculer les intégrales : 


23 Vz 
1315. | = 1321. (dr. 

z dr dr 
DE: 2 2. [= 


dz z—A1 
1317. | Vzri+VG+r ip 1323. E V= dx. 


1324. | ee ” 


1318. Pre 
1319. Er IE dz. 1325. | ee 


z2 V2:+3 
1320. Mere 
j (c+1P—Vz+1 
20. Intégrales du type 
Pn (x) 


NU? 2 
Var +br+e @ 

où P,(r) est un polynôme de degré n. 

On pose 
Pa (x) 5 
ane ee 1) Va +bz+c+ 
dr 

À 7e 3 
+ Var +br+c 9? (3) 


où Qh-1 (x) est un polynôme de degré (nr — 1) à coefficients indéter- 
minés et À un nombre. 

Les coefficients du polynôme @,.1 (x) et le nombre À sont déter- 
minés en dérivant l'identité (3). 


Exemple 2. 


jeveref she 


= (A++ Ce+D) VAT HA | LE 7 


=" 
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D'où 


Th + art à 7 me. 
aa | +2Bz+C) Vr2+4 + 


(AS + Br? + Cr+D)z À 
À © ——— + —————\, 
Vr+a4 Vr+4 
En multipliant par Vz°+ 4 et en identifiant les coefficients des 
mêmes puissances de z, on trouve 
1 . = e. DES 1 . En . ee « 
A=— ; B=0; C=—; D=0; À=—2. 
Par conséquent, 
= — 3 — > 
| a? Vrt+4 dr— ie Vz+4—21In (+ Vz+4)+0c. 
30. Intégrales du type 
dr 
| TE (4) 
(z— a)" Var +br+e 


Ces intégrales se ramènent à des intégrales du type (2) à l'aide du 
changement de variable 


1 — 
T—Q 
Calculer les Due 
dz 
1326. Est PT 1329. | VE 
dz 
27. 7 ° . a —— à 
1327 | — dr 1330 | NV 
ze z+Lr+ti 
1328. | = 1331. | VE es LS 
40, Intégrales des binômes différentiels 
| zM (a+ bzn)P dx, (5) 


où m,netp sont des nombres rationnels. 

Les conditions de Tchébychev. L'intégrale (5) 
s'exprime à l'aide d’une combinaison finie ne fonctions élémentaires 
seulement dans les trois cas suivants: 

1) si p est un nombre entier, 


2) si La ns. est un nombre entier. Ici on utilise le changement de 
variable a + bzn = zs, où s est le dénominateur de la fraction p, 
3) si LEA est un nombre entier. Dans ce cas on se sert du 


changement de variable azxz-n + b = 2: 
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Exemple 3. Calculer 


AE 


= dr—1 
VE 
; 2 I 
Solution. On a ici me; =; P=—; ——= 
ne 
= D Sn Par conséquent, on tombe sur le cas d’intégra- 
4 
tion (2). 
La substitution 
1 
112 
donne z=—(23 1. dr —12z? (23—1)$ dz. Donc 
1 1 
TE gen go (SEE 
1= js ? ({+z )° de=t2 | Se d= 


—12 | Gs—s)ds= 23440, 
où = 1+7/2. 


Calculer les intégrales : 


1332 22)" ?d 1335. ( —=— 
. (#(4+23) az. 35. (+ — 


dx dr 
1333. Î FE 1336. nee : 
zx” (2+7z 
dx dr 
1334. PTE re eV © 1337. ———————— 2 
Î zi VA+z == 


$ 7. Intégration des fonctions trigonométriques 
10, Intégrales du type 


| sinm z COS z dr =Tm,n (1) 


où met nr sont des nombres entiers. 
4) Si m = 2k + 1 est un nombre positif impair, on pose alors 


Im,n=— | sin®À x cos" x d (cos z) — — | (1—cos *r)À cos? z d (cos x). 
On procède de la même manière si r est un nombre positif impair. 
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Exemple 1. 
| sinl0 z coss x dr — | sin10 z (1— sin? zx) d (sin x) — 


sinil z sin z 
PM du de 


2) Si met r sont des nombres positifs pairs, on transforme l'expres- 
sion qui se trouve sous le signe de l'intégrale (1) à l’aide des formules 


sin? 2 = (1— cos 2x), cos z= À (1 cos 27), 
: 1: 
sin z COS = sin 2x. 
Exemple 2. 


| cos? 37 sin 3x dr — | (cos 3x sin 3x)? sin® 3r dr = 
sin?6z 1—cos 6x 
4 2 
| 1— cos 12r 
Lo aus 


dr = _ | (sin? 6z — sin? 6x cos 6x) dr — 


I 
—) 


— sin? 6x cos 6x) dz = 


1 fx sin 12z 1 
= RS D CREER GRR 1 3 
= (= DA 1 Sin Gz)+c. 


3) Si m——p et n——v sont des nombres négatifs entiers 
de même parité, alors 
d . 
Im, n = | a | cosec# x secŸ 2? rd (tg z) = 
sin z cos z 
H v-2 


” | (: +) + x) “ d(tgz)— 
H+v _, 


_ { A+terz) 7,4 
A (tg x). 


En particulier, l'intégrale ci-dessous se ramène à ce cas 


sinhz 2H-i 


a(+) 
. nu TZ u TZ cosŸ z 
sin D cos rx 


_S a(:++) 


sinY (+5) | 
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Exemple 3. 


| me = | secs d(tgr)= | (1 + tg° zx) d(tg x) — 


= tgz + tes z+C. 


Exemple 4. 
dx 1 dr - | z z 
SR — 37. ae 
far | TE = | tr sec La 
SiNn$ — COS — 
2 2 
2 
1 (1+t 7) st 
+ - sec®— dr — 
LEP 
2 z 2 z 
PS 37 a _ 
= be ZT tt a(w+)- 
2 
z 
te — 
+ 2 + |+ +cC. 
RS - 2 2 
L'ÉRCE 


4) Les intégrales du type | tg”"zx dx (ou | ctg" x dr), où m est 
un nombre entier positif, se calculent à l’aide de la formule 


tg?z = sec°z — 1 


(ou respectivement ctg?r — cosec?r — {). 


Exemple 5. 
tg3 zx à 
gtzd= | tg2z (sec?z—1) dr — 3 — (its 
-#e_| (sec? z—1) dr — #E —tgz+rzt+cC. 


5) Dans Le cas général, les intégrales Z,, n du type (1) se calculent 
à l'aide des formules de récurrence que l’on établit en intégrant par 
parties. 


Exemple 6. 
dz sin? z+ cos? z 
= | —…—— d— 
cosS x cos z 
: sin z dx ; 1 1 COS z 
= | DZ Sr a+ | nor Does 2 | Core 
je dr sin z 1} t LC 
cos —Dcosiz | à Li ur 


10—0361 115 


Calculer les intégrales : 


1338. | cos®  dz. 1352. | —#— 
sin T COS 
1339. | sinszdz. - … 
è sin (245 } 
1340. | sin? x cos® z dz. 1353. | TG. 
1341. | sin + cosÿ + 7 dz. 1354. | — ; 


1342. ose az. 1355. | secs Lx dr. 


“sin z 


1343. | sinizaz. 1356. jt te? 5x dx. 


1344. | sin? x cos° x dr. 1357. fe ct rad. 


1359. s+tgt” 7) dz. 


(ee 

1360. Îzs sin? 2° dz. 
. 
J 


1346. 


cosf 3x dx. 


1347. 


1361. 


cos8 z * 
cos? x 1362. 


Re” I 


are z dx. 


| 
| 
js 
1345. | sin? x cost x dx. 1358. | ctgir dr. 
Î 
( 


_ j TR 


| sin? z z° 


1351. les ne E 


20. Intégrales du type | sin ms cos nz de, | sin me x 


Xsinnzdz et | cos mx cos nr dr. Dans ce cas, on utilise les for- 
mules : 


1) sin mzcosnz——[sin(m+n)z+sin(m—n)z]; 


2) .sin mx sin nxz =—- {cos (m—n)x—cos (m+n) x]; 


ee te d- 


3) cos mx cos nr = —— [cos (m — n)r+ cos (m +n) r]. 
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Exemple 7. 
| sin 9x sin x dr — | + {cos 8r— cos 102] de = 


1 1 
= 16 sin SZ sin 10z+cC. 


Calculer les intégrales: 


1365. | sin 3zcos 5x dr. 1369. | cos(az + b)cos(az — b) dx. 
1366. | sin 10zsin15zdz. 1370. | sin @{ sin (ot + p) dt. 


1367. | cos _ cos + dx. 1371. | coszcos* 3x dz. 


1368. | sin + cos 2 az. 1372. { sin zsin 2zsin3xdt. 


30. Intégrales du type 


| R (sin zx, cos x) dx, (2) 


où R est une fonction rationnelle. 
1) A l'aide du changement de variable, 


tr 1 
g D —+ 
d'où on déduit 
à os y, 2dt 
DRE TETETT TITLE: ARE: 


les intégrales du type (2) se ramènent à des intégrales de fonctions 
rationnelles par rapport à la nouvelle variable t. 


Exemple 8. Calculer 


dr re 
1+sinz+cosz 
Sulution. En posant tg==t, on trouve 
2 dt 
2 
= | TR PS mc: == Infipriics= 
4 2 LE 1— 1 151 
1e THE 


s +c. 

2) Si l'identité : | 
R (— sinz, —cos x) = R (sin x, cos zx) 

est vérifiée, alors, pour ramener l'intégrale (2) à la forme rationnelle, 

on peut se servir du changement de variable tg z = t. 


10* 747 


Sin z — , COS z — 
V1+8 Vi+e 
et 
dt 
z—=arctg À, dx — 116 


Exemple 9. Calculer 


dr 
Jr G) 
Solution. En posant 


RE. ___ dt 
tgr=t, sin r— TE RETENUE H À 
on trouve 
1 dt = ( dt 
EE : t2  J 41H28 
(1-4) (+) 
A OV pe 


= arctg (V2tgzr)+cC. 


Remarquons que l’intégrale (3) se calcule plus rapidement que 
précédemment si on divise préalablement par cos?z le numérateur 
et le dénominateur de la fraction. 

Dans certains cas, il cest parfois utile d’avoir recours à des astuces 
(voir, par exemple, 1379). 


Calculer les intégrales: 


1373. Era 1380. | Ts dz. 

1374. Een 1381. | Se 

1375. [EE dz. 1382. ETS 
1376. [TE Gr. 1383. | mm 
1377. | RTS 1384. | HET | 
1378. | PERRET EEEL 1385. ls à 
1379%+. (RREHRE dr. 1386. fi de 
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1387. frs de 1389. [> = 


cost x + sinix (2-sinx)(3-sinx) 
cos x ” 1—sinxz +coszxz 
1388. | Sin?z — Gsins sd Te 1390*. 1+sin r— cos ZT. 
$ 8. Intégration des fonctions hyperboliques 
L'intégration des fonctions hyperboliques est analogue à l’inté- 


gration des fonctions trigonométriques. 
Il suffit de se rappeler les formules fondamentales : 


1) chz—sh®z=1; 3) ch?z= À (ch 2z+1); 
2) hr + (ch 21); 4) sh z ch z= + sh 2. 
Exemple 1. Calculer 
ch? r dr. 
Solution. Ona 
febrede= [LG 2244) dr sh2r+ rt C. 
Exemple 2. Calculer 
| ch3 x dr. 


Solution. Ona 


| ch3 r dr — | ch?z d(sh 9= | (4+ sh? x) d(sh r)= sh z + 


n = LC. 
Calculer les intégrales : 
1391. Î sh5 x dr. 1397. | th® rar. 
1392. | chtz dz. 1398. | cth# x dz. 
1393. Le 1399. la 
1394. f sh° x ch? x dx. 1400. | is 
1395. ares 1404*. a E 

L S ne 

1396. | CEE Pine EE Vh2z 
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$ 9. Application des substitutions trigonométriques 
et hyperboliques pour calculer les intégrales du type 


[ R (z, V'ari+ bre) dr, (1) 


où R est une fonction rationnelle. 

En transformant le trinôme du second degré az? + bz+cen 
une somme ou une différence des carrés, l'intégrale (1) se ramène 
à l'une des intégrales des types suivants: 


1) (REV &; 
n [RG VF) à; 


3) | R(z, Vz—m°) 12. 


Ces dernières Here s'intègrent respectivement à l’aide du chan- 
gement de variable: : 


= msint ou z= mtht, 
2)z= mtgt ou z2= msht, 
3) z= msect ou z= mcht. 


Exemple 1. Calculer 


| dz LI 

G+HAPV2E2:+2 ° 

Solution. On a 
+2r+2=(z2+ 1} +1. 


Posons z + 1 = tg =, alors dr = sec? z dz et 


1= | dx =| sec®zdz cosz on, 
(+1 VGH1 +1 tgzsecz | sin?z 
. 1 _VzA+2:+2 
nie D pr 


Exemple 2. Calculer 
feVrr1 dr= 1. 
Solution. Ona 


+41 (2+35)"+ : 


4 e 
En posant 
4 V3 


" V3 
z+5 5 sht et dz=— cht dt, 
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on trouve 


2 2 
= Le | sh t ch? t dt | cb? t dt = 
3 ch3 
e 15 a : + (5 sht ch ++ t}+c. 
Puisque : ; ; 
sh 7/3 (245). DORE 
et 


t—=] | n (24 s+V#+:#1) + In — 


on à en définitive : 


73 
_ 1 1 
= +e+0 7-5 (24) VE 


—< in (245 HV r+z+ 1)+c. 


Calculer les intégrales : 


1403. Î V3—2r— dr. 1409. | Va—6z— Ta. 


3 
1404. | V2+ dr. 1410. | (+241) 2. 
z? dx 
1405. | dr it nus 
1412 À — 
1406. \V 1 Dr+ dr. | Ru 


207. TZ az. | 
1407 [Væ 4 dx 1413. ee 


a — dz 
1408. [Vr+zdr. 1414. Perret 


$ 10. Intégration de différentes fonctions 


transcendantes 
Calculer les intégrales : 
1415. | (+17 € dr: 1417. | zsin cos 2x dr. 
1416. Î x° cos° 3x dz. 1418. | e?* sin° x dx. 
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1419. [sin zsin 3rdz. 1423. | a In dr. 
1420. | ze* cos z de. 1424. fin? (z+VI+n) dr. 
1421. Es 1425. [zarccos(5z—2)àr. 


dx . 
1422. Er 1426. | sinzshzdz. 


$ 11. Application des « formules de récurrence » 


Trouver les «formules de récurrence» pour les intégrales: 


1427. = | sr: 
1428. I, — | sin" ædzr, calculer 7, et Zi. 


1429. I, — | 4 _. calculer Z, et Z.. 


cos? x 


1430. 7, — | z'e"* dx; calculer 740. 


calculer Z, et 73. 


$ 12. Exemples mixtes d'intégration 


ut. [1641 [ DER 
1492. [ar tue. | 
RE | LT LT 
23 1—3/ 297 
1433. | 2 dr. 1443. | V  Gy. 
a +s+— VZ 
dr dr 
1434. (- 25 - 1444. 7 
dz 2z +1 
1435. er 1445. Vanne 
dr dr 
ere 7e 
1437. Î = 1447 = a 
( 1 JV 
L 
1438. | 1448. ave 
1439. [ 1449. RE 
3— 47 +1 
1440. as + 1450. | — de. 
(:+1)° 
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1451*. ro ves 1471. s 
1452 \V 2 —Vdz. 1472. le 
1453 (Va de. 1473. (— 
1454. | TRES 1474. la 
1455. faVæ +22 dx. 1475. | 
1456. | — 7 1476. fzsi 
1457. | RES 1477. |æ 
z /1—23 
1458. | 7 1478. | ze 
1459 Fu. 1479. | 2 
Vis 
1460. | cost z dr. 1480. | 
1461. fa 1481. | 
1462. (HUE à. 1482. [ 
1468. | dx. 1483. | 
1464. | cosecs 57 dr. 1484. | 
1465. | Lire de. 1485. {RE 
1466 f sin (5) sin (++ z) dr 


dz 
| cosr+2sinrcosz+2sin®z 


oe 


(2+cos 5 re z) 


sec? z 


V'igz+4tgz+1 se 


Va + sin? az sin? ax 


COS ax 


ee 


sin 


(sin ee (sinzEcos zx)? 


= : Sin®z 
sh z ch x dx. 


sh ShVi—z j, 


VA—z 


fte(i+t)as 1486. (REE de. 
| fn 1487. | de. 
is 1488. | 
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e* 

1489. Era 
1490. | "à. 

| (x+1) 
1491. | dr. 
1492. Ï (æ*—1)1 2x dx. 
1493. | Ve +1 dr. 
1494. USE 7. 


z? 


1495 


1496. 


1497 


1498. 
1499. 


1500 


: | z$ arcsin _ dt. 


| cos (In x) dx. 


. (a — 3x) sin 57 dr. 
E arctg(2z+3) dz. 
| arcsin V zur. 


. [ialdz. 


CHAPITRE V 


INTÉGRALE DÉFINIE 


$ 1. Intégrale définie en tant que limite de sommes 


10. Somme intégrale. Soit f (x) une fonction définie sur 
l'intervalle fermé a Sr <b avec a = <<... <z, =0 
une partition arbitraire en nr parties (fig. 37). On appelle somme inté- 
grale de la fonction f (x) sur [a, b] toute somme de la forme 


n-1 
Sn= Ÿ f(E Ari, (1) 
Îi=0 


OÙ ZE Tiy15 ÂTi=tis — Ti, 
1=0, 1, 2, ... (n—1). 


Géométriquement, S, représente l’aire algébrique de la figure en 
escalier (voir fig. 37). 


7? 
4; 


20. Intégrale définie. Lalimite de la somme S, quand 
le nombre de divisions nr tend vers l'infini et que le plus grand des Az; 
tend vers zéro s'appelle l'intégrale définie de la fonction f (x) entre les 
limites (ou bornes) z — a et z = b, cest-à-dire 


n-1 b 
= : 2 
_ . À f (n) Az f (x) dx (2) 


Si la fonction f (x) est continue sur [a, b], elle est intégrable sur [a, b], 
c est-à-dire la limite (2) existe et est indépendante du procédé de par- 
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tage de l'intervalle d'intégration {a, b] en intervalles fermés partiels 
et du choix des points &, sur ceux-ci. Géométriquement, l’intégrale 
définie (2) n’est autre que la somme algébrique des aires des figures 
constituant le trapèze curviligne aA Bb, où l'aire des parties situées 
au-dessus de l'axe OX est prise avec le signe plus et l’aire des parties 
situées au-dessous de l’axe OX avec le signe moins (voir fig. 37). 


Fig. 38 Fig. 39 


Les définitions de la somme intégrale et de l'intégrale définie 
se généralisent naturellement pour le cas de l’intervalle fermé [a, b] 
où a > b. 


Exemple 1. Former la somme intégrale S, pour la fonction 


fm) =1+z 


sur l'intervalle fermé [1, 10] en le partageant en n partics égales et en 
choisissant les points E; aux extrémités gauches des intervalles fermés 
portiels [zi, zi+1)]. Calculer la limite lim S,. 


ñn—r00 
10—1 9 
n 


n 


Solution. Ici Ar;= 


et Ej—=z;=zp+iAr;=1+ 


ee D'où fE)=1+14 À 224 À . Par conséquent, (fig. 38) 


ni n—1 
- 9% 9419 18 81 
Sn= D 1GDari= D (24) nes (OH... nt) 
i=0 i1=0 
: 81 n(n—1) ,,, 81 11 1 81 
184 Bt (1) 587, 
lim Sn=58+ - 
+00 


xemple 2. Calculer l'aire de la figure limitée par l’arc 
de parabole y = z°, l’axe OX et les droites x = 0 et zx = a (a > O). 


Solution. Partageons la base a en n parties égales Az — ee 


En prenant la valeur de la fonction à l'extrémité gauche de chaque 
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intervalle, on a: 


n=0 n=(2), n=[2(2))nefo-9 2j 


Les.aires des rectangles sont obtenues en multipliant chaque y} par 
sa base Az — = (fig. 39). En sommant, on trouve l'aire de la figure 


en escalier k 
S=<— (£)'u+2+æ+ …+(n—1}]. 


En utilisant la formule donnant la somme des carrés des nombres 
entiers 


S ent) On+1) 
R=1 À 


on trouve : 
s.— an (n—1)(2n—1) 
Riel Gn3 
et en passant à la limite: 


HR Lys @n—t)n(2n—1) af 
PR 
On demande de calculer les intégrales définies en les 
considérant comme des limites de sommes intégrales: 


b 10 
1501. | dz. 1504. | 2* dr. 
> 5 
1502. | (&o+ ge) dt, 1505*. | a dr. 
U 1 


v, et g sont des constantes. 
1 


1503. | z° dr. 


=) 


1506*. Calculer l'aire du trapèze curviligne limité par 
l'hyperbole 
y — _ Ù 


: T 
les deux droites x = a et x — b (0 < a << b) et l’axe OX. 
1507*. Calculer | 


f(x) = \ sint dt. 


Ch 
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$ 2. Calcul des intégrales définies à l’aide 
des intégrales indéfinies 
10. Intégrale définie à limite supérieure 


variable. Si la fonction f (t) est continue sur l'intervalle fermé 
la, b], alors la fonction 


x 
F @= | f (0 dt 
a 
cst une primitive de la fonction j (x), c’est-à-dire 


F'(z)=f(2) pour a<z<b. 
20, Formule de Newton-Leibniz. Si F’(x)—f(z), on a 


bd 
| ft) de=F (EF (0). 


On détermine la primitive F(x) en calculant l’intégrale indéfinic 


| f(x) dz= PF (2)+C. 


3 
Excmple 1. Calculer l’intégrale | zi dr. 
21 


3 3 
2: __ +5 ” 35 (—1)5 u 4 
Solution. Le | SR Us 0 5 : 
1508. Soit 
b 
dr 
1= | = (b>a>1) 
Calculer : 
dl . al 
Dors 2% 
Calculer les dérivées des fonctions suivantes : 
x° 


1509. F (x) — fintd (z>0). 1511. F(x)— | e-t di. 
1 


x 


U Vx 
1510. F (x) — | VIF à. 1512. 1— | cos()dt(z>0). 
x 1/x 
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1513. Déterminer les points d'extrémum de la fonction 


æ 
y= | M4 4 dans le domaine z> 0. 
0 


Calculer les intégrales en appliquant la formule de New- 
ton-Leibniz : 


1 x 
dr 
1514. | 1516. | et. 
I i 
1 x 
1515. ([&. 1517. | cost de. 
-9 0 


Calculer les limites des sommes à l’aide d’intégrales définies : 


1518**. lim a (7 rt. +). 


1519%». De. +). 


1520. Limit? +:.te 0). 


+1 
no nP 


Calculer les intégrales : 


2 3 
1521. (2 —2r+3) dr. 1526. | 
2 
8 | 
1522. | (V2z+%/7) dr. 1527. Î TE 
0 
( ve (ya 
1523. 1 dy. 1528. | 22 
1 1 
1 
1524. | Vz—2az. 1529. _ 
| z°+4rz +5 
[A 
1530. | 
3 
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{ e 
1531. [ LE dr. 1539. [ API az. 
0 1 
L3 a 
& & 
1532. f sec a da 1540. | te x dr. 
x [a 
6 & 
f  dz 
RE 1541. \ ct d 
1533. = l gi p dy 
6 
dr 1 
1534. ne 4 e* 
V5+47—71 1542. zx Oz. 
. 1+e 
1535. [ #24. 
Vs +4 1543. | chzdr 


t— 


1536. 1544. 


D Ce) D e 
= 
AP 
R 
e 


12 


PL 
sin o dy. 1545. sh? raz. 


es 


R 
bat 
[=] 
R 


Rp ce |A EE EE Cp mn Ne C7 
= 
(77) 
to 
R 


$ 3. Intégrales impropres 


19. Intégrales des fonctions non bornées. 
Si la fonction f (x) n’est pas bornée dans tout voisinage du point c de 
l'intervalle fermé [a, b] et si elle est continue pour a<z<cet 
c<z< b, on pose par définition: 
b 


b c—e 
| f@)ae= lim | f (2) ar +lim | f (&) dz. (1) 
J e—0 A e—+0 ce 


Si les limites au second membre de l'égalité (1) existent et sont finies, 
l'intégrale impropre est dite convergente, dans le cas contraire diver- 
ue Pour c = a ou c = b, les définitions correspondantes se simpli- 
ient. 
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S'il existe une fonction continue F (x) sur l'intervalle fermé 
Le, b] et telle que F’ (x) = f (x) pour zx c (primitive généralisée), 
alors 


b 
| rem de=F OF (). @) 


b 
Si | f(x} < F (x) pour a Lr<b ct | F (x) dr converge, l’inté- 
a 
grale (1) converge aussi (critère de comparaison). 
Si f()>0et silim f(r)|c—z|m— À = ©, À - 0, c'est- 
x—rC 


à-dire f (z) — — Pour 20, alors 1) pour m << 1 l'intégrale (1) 
converge, 2) pour m > 1 l'intégrale (1) diverge. 


2°. Intégrales à one infinies. Si la fonc- 
tion f (x) est continue pour a < z << + ©, on pose par définition 


[roa-ts [ro æ (3) 


et, en fonction de l'existence ou de l’inexistence d’une limite finie 
au second membre de l'égalité (3), l'intégrale correspondante est dite 
convergente Où divergente. 

De même 


(: AG LS eur NICE et Jro n lim; : Freae 


—œ be (73 


Si |f(z)| << F (x) et si l’intégrale | F(z)dz converge, l’'inté- 
a 
grale (3) converge aussi. 
Sif(z)>0etsi lim f(r)æ2" = A 00, À 0, c'est-à-dire f (r) — _ 
. X— 00 b A 
pour z— co, 1) pour m>1 l'intégrale (3) converge, 2) pour 


m <, 1 l'intégrale (3) diverge. 
Exemple 1. 


(tin ( 35 4 Jim LIT (21) + im (21) = 00 


T° e—+0 , x e—r0 e—+0 
\ 
c'est-à-dire l'intégrale diverge. 


11—0361 161 


Exemple 2. 


0 


dE 


1 
= pus (arctg b—arctg 0) — Z * 


Exemple 3. Etudier la convergence de l'intégrale des proba- 
bilités 


©œ 
| e* dz. 
0 


4) 


Solution. Posons 


00 © 
E* ed [- “as | ee dr, 
Û 
La première des deux intégrales du second membre n’est pas impropre. 
La seconde intégrale converge puisque e-x? < e-x pour z > 4 et 


| exdz= lim À e-xdr—lim(—e-b+e-1) =e-1 
{ b—oo j b—+00 


par conséquent, l’intégrale (4) converge 


Exemple 4. Etudier la convergence de l'intégrale 


R VæS +1 
Solution. Pour rz—>æona 
à 
mL 11 3 1 EN 
V ca Te (1+—) z° er ÿ 22 
Puisque l'intégrale 
œ 
dx 
(+ 
1 2 


converge, l'intégrale (5) converge aussi. 
Exemple 5. Etudier la convergence de l’intégrale elliptique 


1 
ES 


(6) 
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Solution. z = 1 est un point de discontinuité de la fonction 


à intégrer. On trouve en appliquant la formule de Lagrange 
1 1 1 1 


— — 
RS, ee CEE @) RE 


Vis VA—-s-4%i | CE 


Puisque l'intégrale 


(=) ° à 


converge, alors l'intégrale (6) converge aussi. 


Calculer les intégrales impropres (ou démontrer leur 
divergence) : 
1 co 
dz dr 
1546. LA 1553. =. 
2 oo 
dr 
1947. [+ 1554. | ETS 
4 ps 
1 dz 
555. : 
1548. [ &. D Î F4 
0 oo 
3 1956. ends. 
dz 
1549. | = 
0 L 
t__ 4 1557 _ 
1550. = 
Vi zinz 
1551. | —. dz 
= 1558. __ 
œ dr : C0 dz 
1552. Es 1559. | Te (>). 
1 a 
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dé é& 
d dx 
1560. | ——— (@>1). 1564. | EI 
* 9 
Z on. 
1561. (ctgzar. 1565. | 
0 
0 
| 
: dz 
1562. [ e* az (k > 0). 1566. | 23571 
0 
0 
ce arctg z 
1563. | y dr 


Etudier la convergence des intégrales : 


1 
dx dz 
e À fe — .? Fe :  —… © 57 e , 
1567 E RER 1571 A 
+00 _. 2 _. 
1568. VAS 1572. re 
C dz e sin z 
1569. ver ss PE dr. 
co 2 
zdz 
1570. | VAE | 


1574*. Démontrer que l'intégrale d’'Euler de première 


espèce (fonction bêta) 


1 
B(p, 9)= | 2"1(1—2) 4 dr 
0 


converge pour p >0 et qg > 0. 


1575*. Démontrer que l'intégrale d’Euler de seconde 


espèce (fonction gamma) 


F (p) = x le dz 


converge pour p > 0. 
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$ 4. Changement de variable 
dans une intégrale définie 


Si la fonction f (x) est continue sur l'intervalle fermé a <, z << b, 
si z — @ (t) est une fonction continue ainsi Lu sa dérivée ’ (t) sur 
l'intervalle fermé a<t<f, où a—p(a) et b 0 et si f[@(£)] est 
définie et continue sur l'intervalle fermé a <t , alors 


Îf (x) dz = f{æ(t)] p° (4) dt. 
a œ 


Exemple 1. Calculer 


z2V/a3 —zidr (a > 0). 
Û 
Solution. Posons 
z = asin!; 
dz = a Cos f dt. 


Alors ? = arcsin _. et, par conséquent, on peut prendre & — 


= arcsin 0 = 0,B = arcsin 1 => On a donc 


EL AS r 
2 2 2 
ai ai 
= af sin? { cos* {dt = | sin? 2t dt=—— | (1— cos 4t) dt = 
) ) 
EL 4 
2 


: ai 
= — (t—sinat) 


1576. Peut-on effectuer le changement de variable z — 
— cost dans l'intégrale 


2 
[Tr dr? 
0 


465 


+ 


Transformer les intégrales définies à l’aide de change- 
ments de variable indiqués: 


3 
1577. Î Vrtidz, z=2—1. 
1 


1 
dr ; 

1578. — , Æ=snli. 

lv 

2 

ES 

3 
1579. |, 2=sht. 
; Le 

4 

LE 


2 
1580. | f(x) dr, z=arctgt. 
0 


1581. Déterminer une substitution linéaire entière 
z=at+$ 


de manière que dans l'intégrale 
b 


jf@dz @>o) 


a 
les limites d'intégration deviennent 0 et 1. 


Calculer les intégrales suivantes à l’aide de changements 
de variable indiqués: 


& 
dz 
582. ([ - dr —f, 
1582 RTE 2=t 
3/ 
1583. | Én | ) z—2=2 
(z—2)/343 

In 2 
1584. | V1 dz, e—1—7. 

0 


Calculer les intégrales à l'aide de changements de varia- 
ble convenables : 


Iins5 _——_ 
1587. is VE à dz. 1589. | EVE dr. 
V2 0 
: 5 
dz 
— 1590. À 
1588. EP + Varti 
1 
Calculer les intégrales : 
3 " a 
dr > 
1594. | #7 LE dz. 
VER ex El 1593. Le z° dx 
ar 
dz dr 
1592. Tr. 1594. ET 


1595. Démontrer que si la fonction f (x) est paire, on a 
j()d==2 | f (x) dx. 
“a Ü 

De même si la fonction f(x) est impaire, on a 

f(x) dx = 0. 


1596. Montrer que 


Jet de=2 feras Ï TE dz. 


767 


1597. 


Montrer que 


| dx 


2e 
. f sinz 
arccosST Î 
U 0 
1598. Montrer que 


T + 
f (sin x) dr se f (cos x) dr. 


$ 5. Intégration par parties 
l'intervalle fermé [a, 
b 


b], 


Si les fonctions u (r) et v (rx) sont continüment dérivables sur 
on a 


b b 


| u(z)v’(z) dr=ut(x) v(x) 


tion par parties 


— | v(r)u’ (x) dz. (1) 
Calculer les intégrales en appliquant la formule d'’intégra- 
1599. 


zcos tr dr 


1603. ou 
1600. | Inxdz. 


D nn) nn 


1605. 
1602. | e* 


cosbz dr (a>0) 
(4 


Ou] 4 © 


sin x dx 


1604. [a 
1601. [ ae dz. pes 


*sinbrdr (a>0) 


satisfait à la formule de récurrence 
T(p +1) = pl) 
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1606**. Montrer que la fonction gamma (voir n° 1575) 
En déduire que l'(r + 1) = n! si nr est un nombre entier 


> 0). 


1607. Montrer que pour l'intégrale 


la formule de récurrence 


n — 1 
In = ñ Th» 


est vraie. 
Calculer 7, si r est un nombre entier. Utiliser la formule 


obtenue pour calculer 7, et Jo. 
1608. Calculer l'intégrale (voir n° 1574) 
1 
B(p, g)= | a°1(1—2)"1 dr, 
0 
où p et g sont des nombres entiers positifs, en appliquant 
plusieurs fois l'intégration par parties. 
1609*. Exprimer l'intégrale 


In m= \ sin zcos" rdxr, 


Cp 10] 4 


à l’aide de la fonction B (fonction bêta), si m et nr sont 
des nombres entiers non négatifs. 


$ 6. Théorème de la moyenne 
19. Evaluations des intégrales. Si f(r) << F(z) 
pour a < x << b, alors 
b 
| fur < 


F (x; dr. (1) 


Q a) © 


Si f (x) et (x) sont des fonctions continues pour a < x < b et si de 
plus (x) > 0, alors 


b b b 
.mfpad< (raqta<m (ptdr, @) 
q [ai @ 
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+ m est la plus petite valeur et M la plus grande valeur de la fonction 
f (x) sur l'intervalle fermé [a, b]. 
En particulier, si @q (x) = 1, alors 


b 
m (b—a) < | F(2) 47 < M (ba). (3) 


Les inégalités (2) et (3) peuvent respectivement être remplacées par 
des égalités sie 


b 
f(z)p(z) dr = f (0) ETC dz 
et a a 


b 
| fe) dr=1 @ @—a) 


où c et £ sont des nombres compris entre a et b. 
Exemple 1. Evaluer l'intégrale 


LA 
2 ds 
I = | V/1+4 sin dx. 
Û 
Solution. Puisque 0<sin®z<1,on a 


tony 


c'est-à-dire 1,57 << I << 1,91. 


20. Valeur moyenne d’une fonction. Par défini- 
tion le nombre 


b 
= —— | f (æ)ëz 


s'appelle valeur moyenne de la fonction f (x) sur l'intervalle fermé 
a<z< b. 


1610*. Déterminer le signe des intégrales sans les calcu- 
ler: 


1611. Déterminer (sans les calculer) la plus grande des 
intégrales : 


a) [vrre ou (zac, 
| 

b) | 2 sin* z de ou | zsintzdr; 
L 

c) he dx ou L dx. 


Calculer la valeur moyenne des fonctions sur les inter- 
valles indiqués: 


1612. f (x) = x, 0ZLz<i. 
1613. f (x) = a + bcosx, —n Lr< nr. 
1614. f (x) = sin° z, 0Lz< 1. 
1615. f (x) = sin“ x, 0Lz< 7. 


1616. Montrer que est compris entre 


1 

| dx 

d V2+z—x 
D) 

7 & 0,67 et 10,70. Trouver la valeur exacte de cette 


V2 
intégrale. 
Evaluer les intégrales : 


x 
1 4 
1617. | VA dr. 1620*. (ÜzVtgz. 
Û 0 
x 
+1 2. F 
in z 
1618. | = 1621. | dz. 
| x 
4 
21 d 
4 
1619. [rer ET 


771 


1622. Démontrer en intégrant par parties que 
2007 
0< COS z 


CRT TE x : 
1007 d 


$ 7. Aires des figures planes 


40. Calcul des aires en coordonnées rec- 
tangulaires. Si une courbe continue est donnée en coordonnées 
rectangulaires par une équation de la forme y = f(x) [f (x) > 01], 


Fig. 40 Fig. 41 


alors l'aire du trapèze curviligne limité par cette courbe, par les deux 
droites x = a et x = b et l'intervalle fermé a << x < b de l'axe des 
abscisses (fig. 40) est donnée js la formule 


s— f(x) dz. (1) 


E x co mple 1. Calculer l’aire de la figure limitée par la para- 
bole y — . , les droites z = 1 ct z = 3 et l’axe des abscisses (fig. 41). 
Solution. L'aire cherchée est donnée par l'intégrale 


T° | 
s— | dir. 
1 


Excmp L e 2. Calculer l’airc de la figure limitée pe la courbe 
z=2—y— y et l'axe des ordonnées (fig. 42). 


Solution. Dans ce cas, les rôles des axes sont intervertis et, 
par suite, l’aire cherchée s'exprime par l'intégrale 


1 
S — | (2— y — y?) dy=4 +, 
22 
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où les limites d'intégration y; — —2 et y2 — À sont les ordonnées 
des points d’intersection de la courbe avec l’axe des ordonnées. 

Dans un cas plus général, si la figure S est limitée par les deux 
courbes continues y = /f1 (x), y = f2 (x) et par les deux droites z = a 


(4 
y=1(7 


Fig. 42 Fig. 43 


et z — b où f; (x) < f2 (zx) pour a < x < b (fig. 43), on a: 
b 
s= | [2 (2) — fi az. (2) 


Exemple 3. Calculer l'aire de la figure limitée par les deux 
courbes 


y=2—-#et y = 2 (3) 
(fig. 44). 
Solution. On détermine les limites d'intégration: z, = — 


et z2 = 1 en résolvant le système des équations (3). D’après la for- 
mule (2),ona 


1 5 
_ 2 23) gr 97 À 3 2) pue 
s je : s) dz= (2 a) 25. 
EE | 


Si la courbe est donnée par des équations sous forme paramétrique 
z = Q (M, y = Ÿ(t), l'aire du trapèze curviligne limité par cette 
courbe, les deux verticales zx = a et z = b et l'intervalle fermé de 
l'axe OX, s'exprime par l'intégrale 

la 


s= [vu (wa, 
t1 


où f, et {> sont déterminées par les équations a = œ (4) et b = œ (42) 
{p (4) > 0 sur l'intervalle fermé [4, #1]. 
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Exemple 4. Calculer l'aire de l'ellipse (fig. 45) en utilisant 
ses équations paramétriques 


Z —= a COS, 
y = bsint. 


Solution. Vu que l’ellipse est une courbe symétrique par 
rapport à l’origine des coordonnées, il suffit de calculer l'aire du quart 


Fig. 44 


de l’ellipse puis de multiplier le résultat par quatre. En faisant dans 
l'équation z = « cos t d'abord z = 0, puis z — a, on détermine les 


limites d'intégration t; = . et > = 0. Donc 


xab 
2 nn 
sin? t dt Z 


Se |A 


0 

| S = | b sin a (—sin t) dt = ab 
LA 
2 


Fig. 47 


20. Calcul des aires en coordonnées 
polaires. Si la courbe est donnée en coordonnées polaires par une 
équation de la forme r = f (q), alors l'aire du secteur AOB (fig. 46) 
limité par l'arc de courbe et par les deux rayons polaires OA et OB 


174 


correspondant aux valeurs q = a et  — B est donnée par l'intégrale 


B 
S=+ | (pr. 
[e À 


Exemple 5. Calculer l'aire intérieure à la lemniscate de 
Bernoulli r? = a%cos 2@ (fig. 47). 


Solution. Vu la symétrie de la courbe, calculons d’abord le 
quart de l'aire cherchée 


1623. Calculer l'aire de la figure limitée par la parabole 
y = 4x — 1° et l’axe des abscisses. 

1624. Calculer l'aire de la figure limitée par la courbe 
y = Inz, l'axe OZX et la droite x =e. 

1625*. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
y = zxz(z—1)(r — 2) et l'axe OX. 

1626. Calculer l'aire de la figure limitée par la courbe 
y = zx, la droite y — 1 et la verticale x = 8. 

1627. Calculer l'aire de la figure limitée par une demi- 
onde de la sinusoïde y = sin x et l'axe OX. 

1628. Calculer l'aire de la figure comprise entre la 
courbe y = tgzx, l'axe OX et la droite x — +. 

1629. Calculer l'aire de la figure comprise entre l’hyper- 
bole zy — m°, les verticales x = a, x = 3a (a > 0) et 
l'axe OX. 

3 


1630. Calculer l'airecompriseentre l'agnésienne y — Er 


a? 

et l’axe des abscisses. b 

1631. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
y = 2, la droite y = 8 et l'axe OY. 

1632. Calculer l'aire de la figure limitée par les parabo- 
les y° — 2px et z° = 2py. 

1633. Calculer l’aire de la figure limitée par la parabole 
y = 2x — 2° et la droite y = —x. 

1634. Calculer l'aire du segment de parabole y = 1° 
défini par la droite y = 3 — 2x. 
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1635. Calculer l'aire de la figure comprise entre les 
paraboles y = 2°, y — = et la droite y — 2x. 
1636. Calculer l'aire de la figure comprise entre les 
z° 2 
paraboles y — = et y = 4 — Ta. 


1637. Calculer l'aire de la figure comprise entre 
1 -z2 
Tir et la parabole y — T- 

1638. Calculer l’aire de la figure limitée par les courbes 
y = e", y—=e"* et la droite x = 1. 

1639. Calculer l'aire de la figure limitée par l’hyperbole 
ZI 


2 1 et la droite z — 20. 
1640*. Calculer l’aire totale de la figure limitée par 


l'astroïde 


l'agnésienne y — 


gs + ys = as, 
1641. Calculer l'aire de la figure comprise entre la 
chaînette 
y=ach—, 


l'axe OY et la droite y = (e? +1). 


1622. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
a°y* = z° (a? — 
1643. Calculer l'aire intérieure à la courbe 


z \? y \%/3 
(5) + re : 

1644. Calculer l’aire de la figure comprise entre l’hyper- 
bole équilatère z° — y* — 9, l'axe OX et le diamètre passant 
par le point (5, 4). 

1645. Calculer l'aire de la figure comprise entre la 
courbe y — ee l'axe OX et la droite z =1 (x > 1). 


1646*. Calculer l’aire de la figure limitée par la cissoïde 


v* = —- et son asymptote x — 2a (a > 0). 
1647*. Calculer l'aire de la figure comprise entre la 
z (z—a)° 


strophoïde y*° = et son asymptote (a > 0). 


2a— 
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1648. Calculer l’aire des deux parties du cercle x? + y° — 
= 8 délimité par la parabole y* — 2x. 

1649. Calculer l'aire de la figure comprise entre le cercle 
2 + y* = 16 et la parabole x° — 12 (y — 1). 

1650. Calculer l'aire intérieure à l’astroïde 


z=acost; y = bsin® t. 


1651. Calculer l’aire de la figure limitée par l'axe OX 
et un arc de cycloïde 


b 


1652. Calculer l’aire de la figure limitée par une branche 
de trochoïde 


a (t —sint), 


a (1 — cos t). 


z — at — bsint, 
{ O<b< a) 
y=a—bocost 

et la tangente aux points les plus bas de cette branche. 
1653. Calculer l’aire de la figure limitée par la cardioïde 


ê — a (2 cos { — cos 2), 
y = a (2 sin & — sin 2t). 


1654*. Calculer l’aire de la 
boucle du folium de Descartes 


ne Sat 3at® 
7 À 


Ts? 1735 


1655*. Calculer l'aire totale 
de Ja cardioïide r = a (4 + 
+ cos @). 

1656". Calculer l’aire de la figure comprise entre la pre- 
mière et la deuxième spire de la spirale d'Archimède r — 
— ap (fig. 48). | 

1657. Calculer l'aire d'une boucle de la courbe r — 
= a COS 2. 

1658. Calculer l’aire totale de la figure limitée par la 
courbe r° = a* sin 49. 

1659*. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
r = a Sin 39. 
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1660. Calculer l’aire de la figure limitée par le limaçon 
de Pascal 


r = 2 + cos . 
1661. Calculer l’aire de la figure limitée par la parabole 


r = a sec® + et les demi-droites p=— et pP=r: 
1: 11: _- P 
1662. Calculer l'aire de l’ellipse A ere pr (e < 1). 


1663. Calculer l'&ire de la figure extérieure au cercle 
= a et limitée par la courbe r = 2a cos 3. 


1664*. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
+= + y. 


$ 8. Longueur d’un arc de courbe 


10. Longueur d'un arc de courbe en coor- 
données rectangulaires. La longueur s d’un arc de 
courbe d'équation y—f(xz) compris entre 
deux points d'abscisses z = a etz = best 

égale à 


4 
b cm eme Eee 
LS s— | V1+ y'iaz. 
7\\ 4 a 
x E xemple 1. Calculer la longueur 
+ de l'astroïde z°/3 + y°/3 —a°/s (fig. 49). 
Solution. On a, en dérivant 


l'équation de l’astroide, 
1 
Fig. 49 LE _y"s 


Donc, la longueur du quart de l’astroïde est 


1 f y"/3 f 3 
rs= | + Ha [rare 
z z 
0 0 
D'où s = 6a. 


20, Longueur d'un arc de courbe donnée 
sous forme paramétrique. Si la courbe est donnée par 
des équations sous forme paramétrique z = @ (t) et y — 1 (t), alors 
la longueur s de l’arc de courbe est égale à 


{2 
s = | Vz2+7y2 dt, 
{4 
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où {1 et # sont les valeurs du paramètre correspondant aux extrémités 
de l'arc. 
Exemple 2. Calculer la longueur d'un arc de cycloïde (fig. 50) 


ee t), 


y—=a(i—cost). 


Solution. On a = a(1— cost) et Da sint. Donc 
27 27 
= | Va (4—cos t)3-Faë sin? rat=2a | sin 7 dt = Ba. 
0 0 


Les limites d'intégration t; = 0, t — 2x correspondent aux extrémités 
de l'arc de cycloide. 


Fig. 50 ! 


Si la courbe est donnée k une équation en coordonnées polaires 
de la forme r = f (p), alors la longueur de l'arc s est égale à 


s= | VrFrE ag, 


où a et B sont les valeurs de R angle polaire correspondant aux extré- 


mités de l'arc. 
XX 


x 


Fig. 51 


Exemple 3. Calculer la longueur totale de la courbe 
r = a Si . (fig. 51). On décrit toute la courbe en faisant varier 
p de O0 à 3x. 


12° 779 


2 P ® 


Solution. On ar’=—a sin? cos donc la longueur totale 
de la courbe est 
a KE 
s= VÆ sine © 3 ra° sin + cos? + dp = 4 | sin? — . ap. 


0 


1665. Calculer la longueur de l’arc de la parabole semi- 
cubique y* = z° compris entre l’origine des coordonnées et 
le point x = 4. 

1666*. PA EeE la longueur de l'arc de la chaînette 


y =ach — compris entre le sommet À (O0, a) et le point 


B (b, h). 

1667. Calculer la longueur de l'arc de la parabole y — 
= 2 V x compris entre les points d’abscisses r — 0 et x — 1. 

1668. Calculer la longueur de l’arc de la courbe y — e* 
compris entre les points (0, 1) et (1,e). 

1669. Calculer la longueur de l'arc de la courbe y — In z 
compris entre les points d’abscisses x = V3 et zx = V8. 

1670. Calculer la longueur de l'arc de la courbe y — 
— arcsin e"* compris entre les points d’abscisses zx — 0 
et z = 1. 

1671. Calculer la longueur de l’arc de la courbe x — 
— ]n sec y compris entre les points d'ordonnées y — 0 


et y= + 


1672. Calculer la longueur de l'arc de la courbe x — 

: : 1 à : , e 
= rs In y compris entre les points d'ordonnées 
y = À et y =e. 

1673. Calculer la longueur de la branche de tractrice qui 
correspond aux z > 0 


z=Va—y+aln 


compris entre les points d’ordonnées y = a et y = b (0 <. 
<b<a 

1674. Calculer la longueur de l'arc fermé de la courbe 
Qay? = x (x — 3a). 

1675. Trouver la longueur de l’arc de la courbe y — 


«+VS—E| 
ÿ 


= ]n (cth =) compris entre les points d'abscisse zx = a 
et x=b (0<a< pb). 
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1676*. Calculer la longueur de l’arc de la développante 
de cercle 
zx = at(cost +isint), 
y = a (sin { — {cos t), 
pour # variant de ê—0 à { = T. 
1677. Calculer la longueur de la développée d'ellipse 


z = L cost, y = = sint # (ec? = a? — b?). 
1678. Calculer la longueur de la courbe 
| ist rt 
y = a (2 sin { — sin 2f). 

1679. Calculer la longueur de la première spire de la 
spirale d’Archimède r = ag. 

1680. Calculer la longueur totale de la cardioïde r = 
= a (1 + cos y). 

1681. Calculer la longueur de l’arc de la parabole r — 
— a sec° + défini par une droite verticale passant par le pôle. 

1682. Calculer la longueur de l’arc de la spirale hyper- 
bolique r@ = 1 compris entre les points (2, 5) ; (5 ; 2). 

1683. Calculer la longueur de l'arc de la spirale loga- 
rithmique r — ae"®, intérieur au cercle r = a. 


1684. Calculer la longueur de l’arc de la courbe @ = 
= (r + +) compris entre les points de rayon vecteur 
r=1 et r—5. 

$ 9. Volumes des corps 

10. Volume des corps de révolution. Le volume 
du corps obtenu par la rotation d'un trapèze curviligne limité par 
la courbe y = f (x), l'axe OX et les deux droites verticales zx — a 
et z = b autour des axes OX ou OŸY est donné respectivement par les 
formules 

b b 
1) Vx=x| y® dx ; 2) Vy=2x | zy dr *). 


a a 


[S) 


*) Le corps est engendré par la rotation du trapèze curviligne 
limité par la courbe y = f(x), les droites x = a, x = b et y = 0 
autour de l’axe OY. On prend comme élément de volume de ce corps 
le volume de la partie du corps engendré par la rotation autour de 
l'axe OY d’un rectangle de côtés y et dx et se trouvant à la distance z 
de l'axe OY. de conséquent, l'élément de volume dVy — 2rnxry dr, 


d'où Vy= 27 \ zy dz. 
a 
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E xemple 1. Calculer le volume du corps obtenu par la rota- 
tion d’une figure limitée par une demi-onde de la sinusoïde y = sin z 
et le segment O0 < x < n de l’axe OX autour: a) de l’axe OX et 


b) de l’axe OY. 
Solution. 


t . x? 
a) Vr=x | sin?z dr =; \ 
0 


x . 
b) Vy—=2x | zsinrdr=—2n(—zcosx+sinz)}= 212. 
) 


Le volume d’un corps engendré par la rotation autour de l'axe OY 
d'une figure limitée par une courbe z = g (y), l'axe OY et les deux 
arallèles y — c et y — d peut être 
onné par la formule: 


d 
Vy=nx | z° dy, 


C 


déduite de la formule 1) précitée en 
intervertissant le rôle des coordonnées 
z et y. 

Si la courbe est donnée sous une 
autre forme es forme paramétrique, 
en coordonnées polaires, etc.), on peut 
effectuer dans les formules précitées 
un changement de variable adéquat 
de la variabe d'intégration. 

Plus généralement les volumes des corps engendrés par la rotation 
d'une figure limitée par des courbes y; = f1 (x) et y2 = f2 (x) (avec 
f1 (x) < f2 (x)) et les droites x = a, x = b autour des axes de coor- 
données OX et OY sont respectivement donnés par les formules. 


b 
Vr=n { (v3— y?) dx 
ne 
et 


b 
Vy=27r { Z (Ya — y1) dr. 
a 


Exemple 2. Calculer le volume d’un tore engendré par la 
a du cercle 2? + (y — b)? = a? (b > a) autour de l'axe OX 
(fig. 92). 


Solution. On a 


yi=b— Va? et y—=b+ Va. 


782 


a 


Donc, Vx=x | [(b + V'aî— 22) (b— V/a2— 72}°] dr — 


-a 


a 
= 4 | V'a5— x? dx — 25°a°?b 
—a 
(la te intégrale s'intègre à l'aide du changement de variable 
Zz = a Sin {). 
Le volume d’un corps engendré par la rotation d'un secteur limité 
par l’arc de courbe r — F (+) et deux rayons vecteurs @ = a, q = B, 
autour de l'axe polaire, peut être cal- 
culé d’après la formule 


B 
Vp= + x | rS sin p do. 
œ 


Cette formule est commode pour 
calculer le volume des corps engendrés 
par la rotation autour de l'axe polaire 
d'une courbe fermée donnée en coordonnées 
polaires. 


Exemple 3. Calculer le volume 


engendré par la rotation de la courbe r = a sin 2p autour de 
l’axe polaire. 


Solution. 
2 LL 
2 2 
2 4 à : 
Vp=2— EL | r$ sin @ dp=- ai | sin 2 sin q dp = 
Û Û 
LA 
32 t 64 
— % sa8 | sint 3 = ta 
= a | sint @ cos p dp 105 *<°- 
0 


20. Calcul des volumes des corps d'après 
les sections transversales. Si S— S (zx) est l'aire 
d’une section d’un corps obtenu par l’intersection d'un plan perpendi- 
culaire à une droite donnée (que l’on prend pour l'axe OX), au point 
d’abscisse z, alors le volume dé ce corps est égal à 

2 
= | S (x) dr, 
| x1 
où z, et zx. sont les abscisses des points extrêmes du corps. L 

Exemple 4. Calculer le volume du corps commun à un cylin- 
dre circulaire et à la partie de l'espace se trouvant entre la base du 
cylindre, un plan formant avec cette dernière un angle « et passant 


pa a rubis de la base du cylindre. Le rayon de la base est R 
(Eig. : 
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Solution. Prenons pour axe OX le diamètre de la base suivant 
lequel le plan sécant coupe la base et pour axe OY le diamètre de la 
base qui lui est perpendiculaire. L'équation du cercle de base est 
a+ y = R*. 

L'’aire de la section À ZC distante de x de l’origine des coordonnées 
O est égale à 


S (r) =aire du triangle .1BC — -1B-BC - _ yy \g a = CS tg a. 


Donc, le volume cherché est 


R R 
9 
v=2. 1 | y tgadr-tga | (R® — r°) dr=tgans. 
0 (1 


1685. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OX de la figure limitée par l’axe OX 
et la parabole y — ax — x (a > 0). 

1686. Calculer le volume de l’ellipsoïde engendré par la 


2 2 
rotation de l’ellipse = + % = { autour de l'axe OX. 


1687. Calculer le volume du corps obtenu par la rotation 
autour de l’axe OX de la figure limitée par la chaînette 


y = ach — , l’axe OX et les droites zx = +a. 


1688. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OX de la partie de la courbe y = sin? z 
comprise entre les points z = 0 et z = x. 

1689. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OX de la figure limitée par la parabole 
semi-cubique y* = x°, l'axe OX et la droite x = 1. : 

1690. Calculer le volume du corps obtenu par la rotation 
de la figure de l'exercice n° 1689 autour de l’axe OY. 

1691. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion de la figure limitée par la courbe y — e* et les droites 
z = 0, y — 0 autour: a) de l'axe OX et b) de l'axe OY. 

1692. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OY de la partie de la parabole y* — 
— az qui est délimitée par la droite zx = a. 

1693. Calculer le volume du corps engendré par la 
rotation autour de la droite x = a de la partie de la para- 
bole y° — 4ax qui est délimitée par cette droite. 

1694. Calculer le volume du corps obtenu par la rotation 
autour de l’axe y = —p de Ia figure limitée par la para- 


bole y* — 2px et la droite x — Le. 


7184 


1695. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OX de Ia figure comprise entre les 


paraboles y = 2° et y = Vx. 
1696. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion autour de l’axe OX de la boucle de la courbe 


(x — 4a)y® = ax(r — 3a) (a > 0). 


1697. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
= autour de son asymptote 


tion de la cissoïde y° = > 2 
Ta — 
x —= 24. 

1698. Calculer le volume d’un paraboloïde de révolution 
de rayon de base R et de hauteur H. 

1699. Un segment de parabole droit de base 2a et de 
hauteur À tourne autour de la base. Calculer le volume du 
corps de révolution ainsi engendré. 

1700. Montrer que le volume de la partie du corps en- 
gendré par la rotation de l’hyperbole équilatère z° — y* — 
— «a? autour de l’axe OX délimitée par le plan x = 2a est 
égal au volume de la sphère de rayon a. 

1701. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion de la figure limitée par un arc de cycloïde x = a (t — 
— sint), y —=a(1 — cost) et l'axe OX autour: a) de 
l’axe OX, b) de l'axe OY et c) de l'axe de symétrie de la 
figure. 

1702. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion de l'astroïide x — acost, y — bsin*{ autour de 
l'axe OF. 

1703. Calculer le volume du corps que l’on obtient par 
la rotation de la cardioïde r = a (1 + cos @) autour de 
l'axe polaire. 

1704. Calculer le volume du corps engendré par la rota- 
tion de la courbe r = a cos® @ autour de l'axe polaire. 

1705. Calculer le volume d'un obélisque dont les bases 
parallèles sont des rectangles de côtés À, B et a, b et de 
hauteur À. 

1706. Calculer le volume d'un cône elliptique droit dont 
la base est une ellipse de demi-axes a et b et de RARE hk. 


1707. Sur chaque corde de l'astroïde 23 + 1° — a 
parallèle à l’axe OX on construit un carré, admettant cette 
corde pour côté, perpendiculaire au plan XOY de l’astroïde. 
Calculer le volume du corps engendré par ces carrés. 
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1708. Un cercle variable passe par un point de l’axe OY, 
son centre décrit l'ellipse L + p — 1 et le plan du cercle 
est perpendiculaire au plan XOY. Calculer le volume du 
corps engendré par ce cercle. 


1709. Le plan d’un triangle en mouvement reste perpen- 
diculaire au diamètre immobile d'un cercle de rayon «. 
La base du triangle est une corde du cercle et son sommet 
glisse sur une droite parallèle au diamètre fixe située à la 
distance À du plan du cercle. Calculer le volume du corps 
(appelé conoïde) engendré par le déplacement de ce triangle 
de l’une des extrémités du diamètre à l’autre. 


1710. Calculer le volume du corps limité par les cylin- 
dres 2° + 2 = af et y° + À = a. 

1711. Calculer le volume du segment délimité par le 
plan z—a et le paraboloïde elliptique Das. 

1712. Calculer le volume du corps limité par un hyper- 
boloïde à une nappe +5! et les plans z2—0 
et z2—A. 

1713. Calculer le volume de l’ellipsoïde +++ 1. 

$ 10. Aire d'une surface de révolution 


L'aire de la surface engendrée par la rotation autour de l'axe OX 
d’un arc de courbe y = f () compris entre les points d’abscisse z = a 


et z = b est donnée par la formule 
b b 
Sx=2x | y Dar = 27 | y V1+y'? dz (1) 
a a 


(ds est la différentielle de l'élément d'arc). 

Lorsque les équations de la courbe sont données sous une autre 
forme, l'aire de la surface Sx est donnée par la formule (1) après 
y avoir effectué un changement de variable adéquat. 


Exemple 1. Calculer l'aire de la surface engendrée par la 
rotation autour de l’axe OX de la boucle de la courbe 9y% = x (3 — z)? 
(fig. 54). 


Solution. Pour la partie supérieure de la courbe, c'est-à-dire 
pour 0<zr<3, on a y=— = (3— x) Vz. D'où la différentielle de 
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l'arc a dr. En vertu de la formule (1), l’aire de la surface 
A T 


est 
3 


S=2x | À (8—2) VE EL = 3. 


) 2Vz 


Exemple 2. Calculer l’aire de la surface obtenue par la rota- 
tion d’un arc de cycloïde z = a (t — sin t), y = a (1 — cost) autour 
de son axe de symétrie (fig. 55). 


Fig. 54 Fig. 55 


Solution. La surface cherchée est engendrée par la rotation 
de l'arc OA autour de la droite AB d’équation z = na. En prenant 
y comme variabls indépendante et en ayant en vue que l’axe de rota- 
tion AB est translatée de ra par rapport à l’axe OY, on a: 


2a 
S=2r | (ta — 2) Say. 
0 


En passant à la variable ?, on a 


x 
S—27 (xa — at Ha sin!) (5) + (5) = 


x 
=27 Î (xa— at +asint) 2asin Td= 
0 
PL 4 
— 4 Li] e l e t e e t d —_ 
— 4TXa* (x sin->— {sin z +sinisin 5) == 
Ü : 
2 2 


t t t 4 t 1x 
—=4na® | —2x cos — + 24 cos ——4sin —E— sin — | — 
? [ 08 &-+ 24 cos &—4 sin + si L 
1 


187 


1714. Les dimensions d’un miroir parabolique AOB sont 
indiquées sur la fig. 56. On demande de calculer l'aire 
de la surface de ce miroir. 

1715. Calculer l’aire de la surface de la « quenouille » 
que l’on obtient par la rotation d’une demi-onde de sinu- 

soide y — sinxz autour de l'axe OX. 
YA A 1716. Calculer l’aire de la surface engen- 
| drée par la rotation de la partie de la 


tangentoide y —=tgz comprise entre les 
points d’abscisse x = 0 et x — _ autour 


de l'axe OX. 

0 X 1717. Calculer l'aire de la surface engen- 
drée par la rotation autour de l’axe OX 
de l'arc de courbe y — e* compris entre 
les points d'’abscisse z — 0 et x — +oo. 

B 1718. Calculer l'aire de la surface (appe- 
lée cathénoïde) engendrée par la rotation de 


6a 


Fig. 96 z 
l'arc de la chaînette y = a ch —autour de l’axe 
OX compris entre les points d’abscisse de x — 0 à z — a. 
1719. Calculer l’aire de la surface de révolution engen- 
drée par la rotation de l’astroïde z°/3 + y°/3 — a°/3 autour 
de l'axe OY. 
1720. Calculer l’aire de la surface de révolution engen- 


drée par la rotation de l'arc de courbe z — £ yÿ* — _ In y 


autour de l’axe OX et compris entre les points d’ordonnées 
y = À et y —=e. 

1721*. Calculer l'aire de la surface du tore engendré 
par la rotation du cercle 2° + (y — b}° — a° autour de 
l'axe OX (b > a). 

1722. Calculer l'aire de la surface engendrée par la rota- 
tion de l’ellipse . + _ — 1 autour: 1) de l’axe OX: 
2) de l’axe OY (a > b). 

1723. Calculer l'aire de la surface engendrée par la rota- 
tion d’un arc de cycloïde x — a (t — sin t) et y = a (1 — 
— cos {) autour: a) de l’axe OX ; b) de l’axe OY ; c) de la 
tangente à la cycloïde au point le plus élevé. 

1724. Calculer l'aire de la surface engendrée par la 
rotation autour de l'axe OX de la cardioïde 

z ns 


y = a (2 sin ?{ — sin 26). 
188 


1725. Calculer l'aire de la surface engendrée par la rota- 
tion de la lemniscate 7* — a* cos 2p autour de l’axe polaire. 

1726. Calculer l’aire de la surface engendrée par la rota- 
tion de la cardioïde r = 2a (1 + cos @) autour de l’axe 
polaire. 


$ 11. Moments. Centre de gravité. 
Théorèmes de Guldin 


10. Moment statique. On appelle, par définition, 
moment statique par rapport à un axe / d'un point matériel À de masse m 
et se trouvant à la distance d de l'axe ! la grandeur M} = md. 

Le moment statique par rapport à un axe / d’un système de r points 
matériels de masse m;, m2, . .., m, Se trouvant dans le même plan 
que l’axe et dont les distances à cet axe sont respectivement di, do, . .. 
+. dn est par définition la somme 


n 
Mi= > midi, (1) 
= à 


en outre, les points situés d’un même côté de l'axe ! sont pris avec 
le signe plus (+) et les autres avec le signe moins (—). D'une manière 
analogue, on définit le moment statique d'un système de points par 
rapport à un plan. | 

Si les masses sont distribuées continüment sur une ligne ou sur 
une figure du plan XOY, alors les moments statiques Mx et M; 
par rapport aux axes de coordonnées OX et OY s'expriment respective- 
ment par des intégrales au lieu des sommes (1). Dans le cas de figures 
géométriques, la densité est supposée égale à l'unité. 

En particulier: 4) pour une courbe z = z(s), y = y (s), où le 
paramètre s est la longueur de l'arc, on a 


L L 
Mz= | y (s)ds; My= | (ds (2) 
Û 


(as = V/(4z}? + (dy)° est la différentielle de l'arc) : 
2) 1 se] une figure plane limitée par la courbe y = y (x), l'axe OX 


et les deux droites verticales z = a et y =b,ona 
i b ) 
Mr=z | vivlés; My=\zlylds. @ 
a | a 


Exemple 1. Calculer les moments statiques par rapport aux 
axes OX et OY d’un triangle limité par les droites += 1,2z= 0, 
y = 0 (fig. 57). 
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Solution.lciy = b (1 — =). En appliquant les formules (3), 


on trouve 


et 


20 Moment d'inertie. On appelle moment d'inertie 
par rapport à un axe L d’un point matériel de masse m distant de d 
de l’axe Z le nombre 7; = md. 


< 


Fig. 57 Fig. 58 


On appelle moment d'inertie par rapport à un axe ! d’un système 
de n points matériels de masse m;,, mo, . .., m, la somme 


où di, d2, . - ., dh sont les distances des points à l’axe Z. Dans le cas 
d'une masse continue, on prend l'intégrale correspondante à la place 
de la somme précédente. 


Exemple 2. Calculer le moment d'inertie d’un triangle de 
base b et de hauteur } par rapport à sa base. 


Solution. Faisons passer l'axe OX par la base du triangle et 
l’axe OY par la hauteur du triangle (fig. 58). 

. __ Partageons le triangle en tranches horizontales d'épaisseur infi- 
niment petite dy jouant le rôle de masses élémentaires dm. D’après 
la similitude des triangles, on a 

k—y 
dm =b —— dy 
et 


dx = y dm = À y? (h—y) dy. 
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D'ou 


h 
b : À 
Ix= + | y" (2 — y) dy — 15 th°. 
U 


39. Centre de gravité. Les coordonnés du centre de 
gravité d’une figure plane (d’un arc de courbe ou d’une figure plane 
à deux dimensions) de masse Àf se calcu- 
lent d’après les formules 


où Mxet M sont les moments statiques 
de la masse. Dans le cas de figures géo- 
métriques, la masse M est numérique- 
ment égale soit à la longueur de l'arc Fig. 59 

de courbe, soit à l'aire do la figure. 8 

Les coordonnées du centre de gravité 

(x, y) d’un arc de courbe plane y = f(z) (a < x < b) réunissant 
les points À (a, f (a)) et B (b, f (b)), sont données par les formules 


B b B b 
fzds (zVi+(Yy}a Juds [y V1+(y az 
_A a ae a 
Su 5 D IT Se D.  * 
[V1+(4) az [V1+ (7) 47 


Les coordonnées du centre de gravité (x, y) d'un trapèze curvi- 
ligne a<z<b, 0O<Ly<Lf(z) sont données par les formules 


b 
où S = | y dr est l'aire de la figure. 
a 


On a des formules analogues pour les coordonnées du centre de 
gravité d'un corps. 


Exemple 3. Déterminer le centre de gravité du demi-cercle 
+ y = at, (y > 0) (fig. 59). 
Solution. On a 
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et 


Hs Vlrop de te. 
Va 7 
D'où 
a a 
M; = | x ds — = = dx =0, 
2 CR V'a— x2 
a a 
Mx= | y ds = | Vos 
: J Va 72 
t dr 
a 
M= À ——— —xa 
| Va 7? 
Par conséquent, 
— = , ? 
z—=0, y——a 
TL 


49, Théorèmes de Guldin. 


Théorème 1. L'’aire de la surface engendrée par la rotation 
d’un arc de courbe plane autour d’un axe se trouvant dans le même 
plan que la courbe sans intersection avec l'axe est égale au produit 
de la longueur de la courbe par la longueur de la circonférence décrite 
par le centre de gravité de l’arc de courbe. 


Théorème 2. Le volume d'un corps engendré par la rotation 
d’une figure plane autour d'un axe se trouvant dans le plan de la 
figure et sans intersection avec la figure est égal au produit de l’aire 
de cette figure par la longueur de la circonférence décrite par le centre 
de gravité de la figure. 

1727. Calculer les moments statiques par rapport aux 
axes de coordonnées du segment de droite 


F4 y 
at 


compris entre les axes de coordonnées. 

1728. Calculer les moments statiques d’un rectangle de 
côtés a et b par rapport à ses côtés. 

1729. Calculer les moments statiques par rapport aux 
axes OX et OY et les coordonnées du centre de gravité du 
triangle limité par les droites zx + y = a, x = 0 et y = 0. 

1730. Calculer les moments statiques par rapport aux 
axes OX et OY et les coordonnées du centre de gravité de 
l'arc d’astroïde 

x°/3 y°/3 — qa°/3 
situé dans le premier quart de plan. 
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1731. Calculer le moment statique de la circonférence 
r — 2a sin 
par rapport à l’axe polaire. 


1732. Calculer les coordonnées du centre de gravité de 
l'arc de chaînette 


T 
y=ach — 


compris entre les points d’abscisses z — —a et x — a. 
1733. Déterminer le centre de gravité d’un arc de cercle 
de rayon a et d'angle au centre 2. 
1734. Déterminer les coordonnées du centre de gravité 
d'un arc de la cycloïde 


z—=a(t—sint), y —=a(i— cost). 
1735. Calculer les coordonnées du centre de gravité de 
a figure limitée par l’ellipse _ + 2 = 1 et les axes 


de coordonnées (rx >0, y > 0). 
1736. Calculer les coordonnées du centre de gravité de 
la figure limitée par les courbes 


y=z, y—=Vz. 


1737. Calculer les coordonnées du centre de gravité de 
la figure limitée par le premier arc de cycloïde 


= a(t—sint), y = a (1 — cost) 


et l’axe OX. 

1738**. Calculer les coordonnées du centre de gravité 
de la demi-sphère de rayon a et de centre à l'origine des 
coordonnées et située au-dessus du plan XOY. 

1739**. Calculer le centre de gravité d’un cône circulai- 
re droit homogène de rayon de base r et de hauteur . 

1740**. Calculer le centre de gravité d’une demi-boule 
homogène de rayon a, de centre à l’origine des coordonnées 
et située au-dessus du plan XOY. 

1741. Calculer le moment d'inertie d’une circonférence 
de rayon a par rapport à son diamètre. 

1742. Calculer les moments d'inertie d’un rectangle de 
côtés a et b. par rapport à ses côtes. 
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1743. Calculer le moment d'inertie d'un segment para- 
bolique droit de base 2b et de hauteur = par rapport à son 
axe de symétrie. 


1744. Calculer les moments d'inertie de l’ellipse AE 
a? 


+5 = 1 par rapport à ses axes principaux. 


1745**, Calculer le moment d'inertie polaire d’une cou- 
ronne circulaire de rayons R; et /è: (Ri << R2), c'est-à-dire 
le moment d'inertie par rapport à l'axe qui passe par le 
centre de la couronne et qui est perpendiculaire à son plan. 

1746**. Calculer le moment d'inertie d’un cône circulai- 
re droit homogène de rayon R et de hauteur À par rapport 
à son axe. 

1747**. Calculer le moment d'inertie d’une boule homo- 
gène de rayon a et de masse M par rapport à son diamètre. 

1748. Calculer la surface et le volume du tore engendré 
par la rotation d’un cercle de rayon a autour d'un axe 
situé dans son plan et se trouvant à la distance b de son 
centre (b >> a). 

1749. a) Définir la position du centre de gravité de 
l'arc d’astroïde z*/3 + y*/3 — a*/3 situé dans le premier 
quart de plan. 

b) Déterminer le centre de gravité d’une figure limitée 
par les courbes y* = 2px et z° = 2py. 

1750**. a) Définir le centre de gravité d’un demi-cercle 
en utilisant le théorème de Guldin. 

b) Démontrer, en s’aidant du théorème de Guldin, que 
le centre de gravité d’un triangle se trouve à un tiers de la 
hauteur. 


$ 12. Application des intégrales définies 
à la résolution de problèmes de physique 
40. Chemin parcouru par un . Si un point 
se déplace sur une courbe et si la valeur absolue de sa vitesse v = f (4) 


est une fonction donnée du temps #, le chemin parcouru par ce point 
pendant l'intervalle de temps [{, {2} est alors égal à 


{a 
s= | f(t)dt. 


Exemple 1. La vitesse d'un point est égale à 
v — 0,1 { m/s. 
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Calculer le chemin s parcouru par le point depuis le début du mouve- 
ment pendant le temps 7 — 10 s. Calculer la vitesse moyenne du 
mouvement pendant cet intervalle de temps. 


Solution. On a 
10 


4 !1 
S= | 0,163 dt = 0,1 — 
û 
0 


0 


0 
= 250 m 
et 
$ 


20. Travail d'une force. Si une force variable X — f (z) 
agit dans la direction de l’axe OX, le travail de cette force sur le segment 
[z:, z] est égal à 


a= (reés 


x1 


Exemple 2. Quel travail faut-il accomplir pour allonger 


un ressort de 6 cm si, pour une force de 1 kg, le ressort s'’allonge 
de 1 cm? 


Solution. D'après la loi de Hooke, la force X kg allongeant 
le ressort de z,, est égale à X — kr, où k est un coefficient de propor- 
tionnalité. En prenant z — 0,01 met X = 1 kg, on trouve k — 100 et, 
par conséquent, X — 100 x. 

D'où le travail cherché 

0,06 


A—= 100 dr — 50 z2 [06 — 0,18 kgm. 


30. Energie cinétique. L'énergie cinétique d'un point 
matériel de masse m et de vitesse v est donnée par la formule 
mu? 


K=—-. 


énergie cinétique d'un système de n points matériels de masses 
Mis M2, - -- Mn, de Vitesse respective 1m, Ur, . . ., v, est égale à 


Kk=Y Ms (1) 
i= 1 


On procède de la manière suivante pour calculer l’énergie cinétique 
d'un corps: on partage ce corps en parties élémentaires (pouvant être 
assimilées à des pos matériels), puis on additionne l’énergie cinétique 
de ces parties élémentaires et un passage à la limite donne une intégrale 
à la place de la somme (1). 


Exemple 3. Calculer l'énergie cinétique d’un cylindre circu- 
laire homogène de densité à, de rayon de la base R et de hauteur k, 


animé d’un mouvement de rotation de vitesse angulaire w autour de son 
axe. 
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Solution. Pour masse élémentaire dm on prend la masse 
d’uu cylindre creux de hauteur k, de rayon intérieur r et d'épaisseur dr 
(fig. 60). On a 

dm = 2xnr-hôdr. 


Puisque la vitesse linéaire de la masse dm est égale à & = rw, l'énergie 
cinétique élémentaire est 


ak = rwhS dr. 
D'où 
É 20R4/ 
K — rw2hô | dr TT, ; 
Ü 


40. Pression d'un liquide. Pour déterminer l'intensité 
de la ‘pression d'un liquide on a recours à la loi de Pascal, d’après 
laquelle la pression d'un liquide sur une figure S immergée à la pro- 
fondeur À est égale à 

P = Y}RS, 


où y est le poids spécifique du fluide liquide. 

Exemple 4. Déterminer la pression exercée sur un demi- 
cercle de rayon r immergé verticalement dans l'eau de manière que 
son diamètre coïncide avec la surface 
de l’eau (fig. 61). 

Solution. Partageons le 
demi-cercle en tranches parallèles 


Fig.. 61 


à la surface de l'eau. L’aire d'un élément (en négligeant les infiniment 
petits d'ordre supérieur) se trouvant à la distance 4 de la surface est 


ds = 2x dh=2 V re dh. 
La pression exercée sur cet élément est 
dP=yhds=2yh Vr?—Rh? dh, 
où y est le poids spécifique de l’eau, égal à l'unité. 
D'où la pression totale 
; 


: 
nl. of. je 2 
p=2 ar Rdi= — + ( ml =E nr. 
Û 
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1751. La vitesse d’un corps lancé verticalement vers le 
haut avec une vitesse initiale ,, en négligeant la résistance 
de l'air, est donnée par la formule 


U = Vo — £l, 


où t est le temps écoulé et g l'accélération de la force de 
pesanteur. À quelle distance de la position initiale se trouve 
le corps t s après le lancement? 

1752. La vitesse d’un corps lancé verticalement vers le 
haut avec une vitesse initiale w, en tenant compte de la 
résistance de l'air est donnée par la formule 


v—=c-tg —<t+arctg®) x 


où t est le temps écoulé, g l'accélération de la force de 
pesanteur et c une constante. Déterminer l'altitude atteinte 
par ce corps. 

1753. Un point de l’axe OX est soumis à des vibrations 
harmoniques autour de l'origine des coordonnées ; sa vitesse 
est donnée par la formule 


U = Vo COS bé, 


où £ est le temps, v, et w sont des constantes. 

Déterminer la loi des vibrations du point si pour { = 0 
il occupe une position d’abscisse zx — 0. Calculer la valeur 
moyénne de la grandeur absolue de la vitesse du point 
pendant une période. 

1754. La vitesse de déplacement d’un point est v — 
— Le-001! m/s. Calculer l’espace parcouru par ce point 
à partir du début du mouvement jusqu’à l'arrêt complet. 

1755. Une fusée s'élève verticalement vers le haut. En 
admettant que pour une poussée constante de la fusée l’ac- 
célération de la fusée croît, par suite de la diminution de 


son poids, d’après la loi ÿj = (a — bt>=>0), on 


demande de calculer la vitesse à un instant { quelconque 
sachant que sa vitesse initiale est égale à zéro. Calculer aussi 
l'altitude atteinte par la fusée à l'instant £ = f.. 

1756*. Calculer le travail qu’il faut effectuer pour pom- 
per l’eau d’une cuve circulaire verticale de rayon de base 
R et de hauteur . 

1757. Calculer le travail nécessaire pour pomper l’eau 
d'un récipient conique dont le sommet est tourné vers le 
bas, de rayon de base À et de hauteur F. 
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1758. Calculer le travail nécessaire pour pomper l’eau 
d’une chaudière demi-sphérique de rayon R — 10 m. 

1759. Calculer le travail nécessaire pour pomper l'huile 
d’une citerne ayant la forme d’un cylindre d’axe horizontal, 
par une ouverture se trouvant à la partie supérieure, le 
poids spécifique de l'huile étant y, la longueur de la citerne 
H et le rayon de la base À. 

1760**. Calculer le travail nécessaire pour élever un 
corps de masse m à l'altitude À au-dessus de la surface de 
la Terre de rayon R. Calculer le travail lorsque le corps est 
éloigné jusqu’à l'infini. 

1761**. Deux charges électriques e, — 100 CGSE et 
e, — 200 CGSE se trouvent sur l'axe OX et coïncident res- 
pectivement avec les points x, = 0 et x; = 1 cm. Calculer le 
travail qu'il faut accomplir si la seconde charge est déplacée 
jusqu’au point x — 10 cm. 

1762**. Un cylindre muni d’un piston mobile de diamëé- 
tre D — 20 cm et de longueur ! = 80 cm est rempli de 
vapeur se trouvant sous la pression p — 10 kg/cm*. Calculer 
le travail qu'il faut accomplir pour que, à température 
constante (processus isothermique), le volume de la vapeur 
diminue de moitié. 

1763**. Calculer le travail effectué par la dilatation adi- 
abatique d’une quantité d'air passant du volume initial 

Vo —=1 m* et de pression p, = 1 kg/cm° 
IL au volume V, — 10 m°. 

1764**. Un arbre vertical de poids 
P et de rayon a est posé sur une crapau- 
dine AB (fig. 62). La force de frottement 
de la superficie © relativement petite 
de”la”base de l'arbre en contact avec 
Z; le support est égale à F = upo, où p — 

— const est la pression de l'arbre sur le 

Fig. 62 support rapportée à l'unité de surface, 

u le coefficient de frottement. Calculer 

le travail de la force de frottement correspondant à un tour 
de l'arbre. : 

1765**. Calculer l'énergie cinétique d'un disque de 
masse M et de rayon R müû d’un mouvement de rotation 
de vitesse angulaire w autour de l’axe qui passe par le 
centre et qui est perpendiculaire à son plan. 

1766. Calculer l'énergie cinétique d’un cône circulaire 
droit de masse M se trouvant en mouvement de rotation 
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à la vitesse angulaire © autour de son axe si le rayon de la 
base est À et la hauteur H. 

1767*. Quel est le travail exigé pour arrêter une boule 
métallique de rayon À — 2m mue d’un mouvement de 
rotation de vitesse angulaire © — 1000 t/mn autour de son 
diamètre? (Le poids spécifique du fer est y — 7,8 g/cmÿ). 

1768. Un triangle vertical de base b et de hauteur = est 
immergé dans l’eau de manière que son sommet soit en bas 
et que sa base coïncide avec la surface de l’eau. Déterminer 
la pression de l’eau. 

1769. Une digue verticale a la forme d’un trapèze. Cal- 
culer la pression exercée par l’eau sur la digue sachant que 
la base supérieure de cette digue est a = 70 m, la base infé- 
rieure b — 50 m et la hauteur k — 20 m. 

1770. Calculer la pression d’un fluide de poids spécifique 
y exercée sur une ellipse verticale d’axes 2a et 2b dont le 
centre est immergé dans ce fluide et se trouve au niveau h; 
en outre, le grand axe 2a est parallèle au niveau de la sur- 
face (k > b). 

1771. Calculer la pression exercée par l’eau sur un cône 
circulaire vertical de rayon de base R et de hauteur H 
immergé dans l’eau de manière que le sommet soit dirigé 
vers le bas et que la base soit parallèle à la surface de l’eau. 


Problèmes variés 


1772. Calculer la masse d’une tige de longueur L — 
— {00 cm si la densité linéaire de la tige à la distance x cm 
de l’une de ses extrémités est égale à 


ô — 2 + 0,001 r° g/cm. 


1773. D'après des données empiriques, la chaleur spéci- 
fique de l’eau se trouvant à la température t °C (0<1< 
< 100°) est égale à 


C = 0,9983 — 5,184 10752 + 6,912 -10 TE. 


Quelle quantité de chaleur faut-il employer pour élever la 
température d’un gramme d’eau de 0 °C à 100 °C? 

1774. Le vent exerce une pression uniforme de pG/cm° 
sur une porte de largeur b cm et de hauteur À cm. Déter- 
miner le moment des forces de pression du vent qui ferait 
tourner la porte sur ses charnières. 
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1775. Déterminer la force d'attraction qu’exerce une tige 
matérielle de longueur / et de masse M sur un point maté- 
riel de masse m se trouvant sur une même droite avec la 
tige et à la distance a de l’une de ses extrémités. 

1776**. Lors de l'écoulement laminaire permanent (à jet) 
d'un fluide dans un tuyau de section circulaire de rayon a 
la vitesse d'écoulement v au point distant de r de l’axe du 
tuyau est donnée par la formule 


où p est la différence de pression du fluide aux extrémités 
du tuyau, u le coefficient de viscosité, Z la longueur du 
tuyau. Déterminer le débit du liquide, c’est-à-dire la quan- 
tité Q du fluide écoulé par une section transversale du tuyau 
pendant l'unité de temps. 

1777*. Les conditions sont les mêmes que dans l'exercice 
no 1776, mais le tuyau est à section rectangulaire, la base 
a est tres grande par rapport à la hauteur 2b. Dans ce cas, 
la vitesse d'écoulement v au point M (x, y) est donnée par 
la formule 


P_ppe 2 
Déterminer l'écoulement Q du liquide. 

1778**. Pour l'étude des propriétés dynamiques d’une 
automobile, on a fréquemment recours à un diagramme d’un 
type spécial : on porte sur l’axe des abscisses la vitesse v 
et sur l’axe des ordonnées des grandeurs égales à l'inverse 
de l'accélération a. Démontrer que l'aire S limitée par un 
arc de ce graphique, les deux droites v — v, et v = v, et 
l'axe des abscisses est numériquement égale au temps néces- 
saire pour que la vitesse de l’automobile passe de w à 
(temps de démarrage). 

1779. Une poutre horizontale de longueur / se trouve en 
équilibre sous l’action d’une charge verticale dirigée vers le 
bas uniformément répartie sur toute la longueur de la poutre 


et des réactions aux appuis À et B (4 = B = <) dirigées 
verticalement vers le haut. Déterminer le moment de flexion 
M, de la section transversale d’abscisse zx, c’est-à-dire le 
moment par rapport au point P d’abscisse x, de toutes les 


forces agissant sur la partie AP de la poutre. 
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1780. Une poutre horizontale de longueur / se trouve en 
équilibre sous l'action des réactions aux appuis À et B et 
d’une charge répartie sur toute la longueur de la poutre 
d'intensité q = kz, où x est la distance comptée à partir de 
l'extrémité gauche de la poutre, À un coefficient constant. 
Déterminer le moment de flexion M, à la section x. 


Nota. On appelle intensité d’une distribution de charge la 
charge (la force) par unité de longueur. 


1781*. Déterminer la quantité de chaleur engendrée dans 


un conducteur de résistance À par un courant alternatif 
sinusoïdal 


I= I, sin (9) 
pendant le temps T7. 


CHAPITRE VI 


FONCTIONS DE PLUSIEURS VARIABLES 


$ 1. Notions fondamentales 


10. Notion de fonction de plusieurs va- 
riables. Ondit que la grandeur variable z est une fonction uniforme 
des deux variables x, y, si pour chaque ensemble de valeurs (x, y) 
du domaine donné il correspond une valeur unique déterminée pour z. 
Les variables x, y s'appellent variables indépendantes. La dépendance 
fonctionnelle est notée comme suit: 


z — f(x, y). 
On définit de manière analogue les fonctions de trois variables et plus. 


Exemple 1. Exprimer le volume V d’un cône en fonction de 
sa génératrice z et du rayon de sa base y. 


Solution. On sait de la géométrie que le volume du cône 
est 


v=+ xy"h, 
où k est la hauteur du cône. Mais h— V/z7®—Yy©. Par conséquent, 


4 = + ay? Vr2— y. 


C'est là la dépendance fonctionnelle que l’on cherchait. 

La valeur de la fonction z = f (x, y) au point P (a, b), c’est-à-dire 
pour z = a et y — b, est notée f (a, b) ou f (P). La représentation 
géométrique d’une fonction z = f (x, y) dans un système de courdon- 
nées rectangulaires X, Ÿ, Z est en général une surface (fig. 63). 
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Exemple 2. Calculer f (2, —3) et f (1,2) sif (x, y) = en ï 


2ty 
Solution. En substituant z = 2 et y = —3, on trouve 
22+(—3} 13 
1 = TES 


y\ na OI] z2 + y? 
AU enr DER 
TI 
c'est-à-dire f (1, 1) — f(x, y). 
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20 Domaine d'existence d'une fonction. 
On entend par domaine d'existence (ou de définition) d'une fonction 
z = f (x, y) l'ensemble des points (x, y) du plan XOY en lesquels la 
fonction donnée est définie (c’est-à-dire prend des valeurs réelles 
définies). Dans les cas simples, le domaine d'existence d’une fonction 
est une partie finie ou infinie du plan des coordonnées XOY limitée 
par une ou plusieurs courbes (frontière du domaine). 


Fig. 63 Fig. 64 


De même, pour les fonctions de trois variables u = f (x, y, =) 
le domaine d'existence sera un domaine de l'espace OXY2Z. 


Exemple 3. Déterminer le domaine d'existence de la fonc- 
tion 


1 
E Va z— y? ; 


Solution. La fonction possède des valeurs réelles si 
&—23— y > 0 ou si x? + y° < 4. Les points intérieurs à la circon- 
férence de rayon 2 et de centre à l’origine des coordonnées satisfont 
à la dernière inégalité. Le domaine d'existence de la fonction est donc 
l'intérieur du cercle (fig. 64). : 

Exemple 4. Déterminer le domaine d'existence de la 
fonction 


: 
z = arcsin F + V' zy. 


Solution. Le premier terme de la fonction est défini pour 
—1 £T< 4 ou pour —2 < r < 2. Le second terme possède des 
valeurs réelles si zy > 0, c'est-à-dire dans les deux cas suivants: 
pour fz>0, ou pour f x<0, Le domaine d'existence de cette 

\v20 , . \y<o0. | : - 
fonction est représenté sur la figure 65, il contient la frontière du 
domaine. 


30, Ligneset surfaces de niveau d'unefonc- 
tion. On appelle ligne du niveau d'une fonction 2 —f(r, y) la courbe 
f (z, y) = C du plan XOY sur laquelle la fonction prend une mème 
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valeur : = C (d'ordinaire on indique sur les figures la valeur de la 
constante). 

On appelle surface de niveau d'une fonction de trois variables 
u = f(x, y, :) la surface f (x, y, =) — C sur laquelle la fonction 
prend une valeur constante u = C. 


Fig. 65 Fig. 66 


Exemp le 5. Construire la ligne de niveau de la fonction 
2 = Ty. 

Solution. L'équation de la ligne de niveau est de la forme 
z?y = C ou y F2: En faisant C = 0, +1, +2, ..., on obtient 


la famille des lignes de niveau (fig. 66). 


1782. Exprimer le volume V d'une pyramide régulière 
carrée en fonction de sa hauteur x et de son arête latérale y. 

1783. Exprimer la surface latérale S d’une pyramide 
régulière hexagonale tronquée en fonction des côtés x et y 
des bases et de sa hauteur z. 


1784. Calculer f (+, 3), f(1, —1) si 


[Ge y)=2y+—. 


1 


1785. Calculer (y, 2), f(—2 —u), 1(+ 4) 75 


si f(s D. 
1786. Calculer les valeurs prises par la fonction 


fG, y)=1+z-y 
sur la parabole y— zx° et tracer le graphique de la fonction 
F(z)=f(x, 2). 


1787. Calculer les valeurs de la fonction 


Ti Dry + yi 


Fe 1—r2— y? 


pour les points de la circonférence 2° + y* — R*°. 
1788 *. Déterminer la fonction f(x)si 


TZ 


(2) VE 4 >0) 


1789*. Déterminer la fonction f(x, y) si 
F4 y, y) = 2y +. 
1790 *. Soit z=Vy+f(Vr—-1). Déterminer les fonc- 
tions f et z si z—zx pour y=Î. 
1791 **. Soit z=— xf (=) . Déterminer la fonction f et 
z si z—V1+y pour z=1. 


1792. Déterminer et représenter les domaines d'existence 
des fonctions suivantes : 


a) z=Vi—x—Y; i) = Vysinz; 

b)2=1+V (y);  j) :=In(#+y); 

c) z=In(x+y); k) 2 = arctg Er 3 

d) 2=zx—+arccos y; D) = 
T—— Er 2 1 

e) z=V1—2+Y1—y; m) TC 

f) z = arcsin + ; n) z= +. ++; 


g)2=Vr-48+V4 3%; 0) = Vsin (2 +y). 
h) = VEUT EU (6 > 0); 


1793. Déterminer les domaines d'existence des fonctions 
suivantes de trois variables : 
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a)u=Vr+Vy+Vs: 

b) u = In (xyz) ; 

c) u = arcsin x + arCsin y+ arcsinz; 
d\u=V1—2—y—2. 


1794. Construire les lignes de niveau des fonctions don- 
nées et expliquer le caractère des surfaces représentatives de 
ces fonctions: 


a) z—z+y; d) z=Vzy; g) :=+ ; 


b)z=x+y; ce) 2=(+zty); bh)2=—< ; 


C) z2=2 1; f)z2—1—|27|—-|yl; i 2=-— 


1795. Déterminer les lignes de niveau des fonctions sui- 
vantes : 


a) z=In(2°+ y); d) z=f(y—ax); 


b) z= arcsin xzy ; e) z— (+) : 
c) 2=f (VE +) ; 


1796. Déterminer les surfaces de niveau des fonctions de 
trois variables: 


a)u=xz+y+z, 


b}u=r+ypÿ +, 
Cu—=2 + y — 2. 


$ 2. Continuité 


40, Limite d'une fonction. Le nombre À est appelé 
limite de La fonction z = f (x, y), le point P’ (x, y) tendant vers le 
point P (a, b) si, pour chaque € => 0, il existe un nombre Ô > O0 tel 


que pour 0<p < Ô où p = V/(x — a)? + (y — b}° est la distance 
entre les points P et P’, l'inégalité 


If, y —AI<e 
est vérifice. 
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Dans ce cas, on écrit: 
lim f(x, y) = À. 


aa 
y—b 


20. Continuité et points de discontinuité. 
+ La fonction : = f (x, y) est dite continue au point P (a, b), si 


lim f(x, y)=f (a, b). 
10 


Une fonction continue en chaque point d’un domaine est dite 
continue dans ce domaine. 

Les conditions de continuité pour une fonction f (x, y) peuvent 
ne pas être vérifiées aussi bien en des points isolés (points de disconti- 
nuité isolés) qu’en des points formant une ou plusieurs courbes (courbe 
de discontinuité) et parfois en des points de figures géométriques plus 
compliquées. 


E xemple 1. Trouver les points de discontinuité de la fonction 


Solution. La fonction n'est pas crnie lorsque le dénomi- 
nateur s’annule. Or x? — y = 0 ou y = zx est l’ hrs d'une para- 
bole. Par conséquent, pour la fonction donnée, la parabole y = z° 
est une courbe de discontinuité. 


1797*. Trouver les limites des fonctions suivantes : 


: a 2 «in 1. sin SE 2 Zz . 

a) lim (z° + y*) sin TE C) lim e) an PR 
y—0 ne) y—+0 

Try. y <br à 

Dim  Jiali+e)s0 aie 
y—+00 v—kh y—0 


1798. Etudier la continuité de la fonction 


1— 2 — y pour = +y<i1, 
TETE LA Fee 
(® pour =? +y°>1. 


1799. Déterminer les points de discontinuité des fonc- 
tions suivantes : 


a) z=Îinÿ x +y°; c) D : 


T<— y- 
1 4 
b) nt , d) ren 
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1800.* Montrer que la fonction 


| y pour + #0, 


0 pour x=y=0, 
est continue séparément par rapport à chacune des variables 


x et y mais n’est pas continue au point (0, 0) par rapport 
à l’ensemble de ces variables. 


$ 3. Dérivées partielles 


. 1°. Définition des dérivées partielles. 
Siz—=/f(x, y), alors en supposant, par exemple, y constant on trouve 
la dérivée 

ôz he f(z+ Az, 


y)— f(x, y) , 
FA Ne Az = f> (x, y) 


que l’on appelle dérivée partielle de la fonction z par rapport à la varia- 
ble z. On définit et on note la dérivée partielle de la fonction z par 
rapport à la variable y d'une manière analogue. Il est évident que pour 
trouver les dérivées partielles on peut user des formules ordinaires 
de dérivation. 


E xemple 1. Calculer les dérivées partielles de la fonction 
E A 
2 —= In t — € 
6 ÿ 


Solution. En considérant y comme une grandeur constante, 
on a 


9z _ 1 1 L 2 
Ôz z ENS EE 7 
tg — cos — Sin — 
B ÿ y É y 
De même, en considérant zx constant, on trouve 
0z _ 1 1 ( +) L LT: 
dY 4, ZT ya), | 
tg— cos“ 2 sin — 
8 y , y 


Exemple 2. Calculer les dérivées partielles de la fonction 
de trois variables 
u = Dyz + 2r — 3y+z+s. 
Solution. 


ou 3 
Oz z2y?z + 2, 


ou 
du 
RES 2 : 
_e zSy2 +1 
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20. Théorème d'Euler. On dit que la fonction f (x, y) 


est une fonction homogène de degré n si pour tout nombre réel # l'égalité 


f (kz, ky) = Anf (x, y) 


est vérifiée. Une fonction rationnelle sera homogène si tous ses termes 
sont du même degré. 


Une fonction homogène dérivable de degré n satisfait à la relation 


(théorème d'Euler) 


si 


2fi (, y) + vf, Ce, y) nf (x, y). 
Calculer les dérivées partielles des fonctions : 


1801. 2 — 2° + y° — Sazy. 1808. z — x”. 
| Z— 1} sin Ÿ 
Tr 1809. ze" *. 
y 72 ye 

1805. Fa 1810. 2 aresin}/ ÉTÉ. 
1804. z—V 2° — y. . 

S 1811. z—Insin =. 
1805. ETS Vy 

FR. 1812. u —(zxy):. 
1806. z=In(x+V 2° + y). 1813. u = 7%. 


1807. z— arctg + | 


1814. Calculer f, (2,1) et f, (2, 1) si f (x, y) — V'au+ —. 
1815. Calculer (1, 2, O0), f, (1, 2, O0). f:(1, 2, 0). 


f(x, y, 5)= In (xy +5). 
Vérifier sur les exemples n° 1816-1819 le théorème 


d’Eulcr relatif aux fonctions homogènes. 


1816. f(x, y) = Az° + 2Bzxy + Cy°. 


1817. :— RENÉ 

TZ + y 
1818. Î(2,; DFA 
1819. f(x, y) = In — — 

ô 


1 ——— 
1820. Calculer (+), où r=Vr+y +. 
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‘’r ôp  — À 
1821. Calculer ay dy | Si TT COS P et y=rsin ®. 
ôr gp 
1822. Montrer que sy = si 


De + y). 
1823. Montrer que ri + y D =ry +3 si 


y 
—. Tex. 


1824. Montrer que = _ ne _ = =0 si 


bind 
1825. Montrer que ed si 


U —= 


1826. Déterminer :—2(x, y) si 
03 __ x 
1827. Déterminer 3—=2(x, y) sachant que 


dz _æ + es 
dr x 


1828. On fait passer par le point M (1, 2, 6) de la sur- 
face z = 2r° + y* des plans parallèles aux plans de coordon- 
nées XOZ et YOZ. Déterminer les angles formés avec les 
axes de coordonnées et les tangentes aux sections obtenues 
en leur point commun M. 

1829. L'aire d’un trapèze de bases a, b et de hauteur À 
est égale à S — _ (a + b) h. Calculer È : a : e en 
s'’aidant de la figure, expliquer leur sens géométrique. 

1830*. Montrer que la fonction 


et z(z,y)=siny pour z=—f. 


2Y Si ep? 
j (a, n={ LE: nd it 
O0 sixz=y—=0 
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possède des dérivées partielles f; (x, y) et f, (x, y) au point 
(0, 0), bien que cette fonction soit discontinue en ce point. 
Construire la fonction au voisinage du point (0, O). 


$ 4. Différentielle totale d’une fonction 


40. Accroissement total d'une fonction. 
L'accroissement total d’une fonction z-= f (x, y) est la différence 


Az = Af (7, y)=f(c+ Az, y + Ay) — f(x, y). 


20. Différentielle totale d'une fonction. 
La différentielle totale d'une fonction = = f (x, y) est, par définition, 
la partie principale de l'accroissement total A: linéaire par rapport 
aux accroissements Az et Ay des variables. 

La différence entre l'accroissement total ct lu différentielle 
totale d’une fonction est un infiniment petit d'ordre supérieur par 
rapport à p=— V/ Ar* + Ayi. 

A priori, une fonction possède une différentielle totale dans le cas 
où ses dérivées partielles sont continues. Si une fonction possède 
une différentielle totale, elle est dite différentiable. Les différentielles 
des variables indépendantes coïncident avec leur accroissement, c’est-à- 
dire dr — Ar et dy — Ay. La différentielle totale de la fonction 
z—= f(x, y) se calcule d’après la formule 


oz 
0x 


dr à; + dv. 


De même, la difiérentielle totale d’une fonction de trois variables 
u = f(x, y, z) se calcule d’après la formule 


ou ou ou 
du dr + au PS 


Exemple 1. Trouver l'accroissement total et la différentielle 
totale de la fonction 


fa y) = + zy — y. 


Solution. f(x+Ar, y+4y)=(r+ Az) + (+ Az) (y + Ay) — 
—(y+Ay}?; Af(r, y)=[(z+ Ar} +(z+ Az) (y + Ay) — (y + Ay}? — 
— (2 +zy— y") = 2x. Az + Ar? + x.Ay + y Az + Az-Ay —2y-Ay+Ay? = 
= [(2z+ y) Ar +(z—2y) Ay]+ (Az? + Az-Ay — Ay?). 


Ici, l'expression df = (2x + y) Az + (x — 2y) Ay est la différentielle 
totale de la fonction; quant à (Az? + Az-Ay — Ay®), c'est un infini- 


ment petit d'ordre supérieur par rapport à V/ Az? + Ay. 
Exemple 2. Trouver la différentielle totale de la fonction 


z2=— V2 + y2. 
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CE NE 
Va 0 Vais 
z y z dr + y dy 
= ——_—_— Îr + —_  — = 0 
Va+y Va+ Vz+ vi 


30. Application de la différentielle tota- 
le au calcul approché. Pour des | Az |et | Ay | suffisam- 
ment petits et par suite pour P = V'Ar? + Ay° suffisamment petit, 
pour une fonction différentiable 2: — f (r, y), l'égalité approchée 

z: & dz a lieu, ou 


Solution. 


dz 


oz oz 
Az = Ep Az y. 


E xemple 3. La hauteur d'un cône est H — 30 cm, le rayon 
de sa base cest À — 10 cm. Etudier la variation du volume du cône 
si on augmente # de 3 mm et on diminue R de 1 mm. ° 


Solution. Le volume du cône est V — SAR. Remplaçons 
la variation du volume approximativement par sa différentielle 


AV  dV= + n(2RH GR + R° 4H) = 
= x (—2:10-30.0,1 + 100-0,3) = —10x æ — 31,4 cms. 


Exemple 4. Calculer approximativement 1,02%°01, 
Solution. Considérons la fonction z = zv. Le nombre cherché: 
ut être considéré comme la valeur accrue de cette fonction à partir 
e z—=1, y = 3, Az = 0,02, Ay = 0,01. La valeur initiale de la 
fonction est :— 1% = 1, 


Az & d2 = yzV-1Az + 2V In zAy = 3:1-0,02 + 1: In 1-0,01 — 0,06. 
Par conséquent, 1,02%01 & 1 + 0,06 = 1,06. 
1831. Déterminer l'accroissement total et la différen- 


tielle totale au point (1, 2) de la fonction f (x, y) = x°y; 
comparez-les si 


a) Az = 1, Ay = 2; b) Az = 0,1, Ay = 0,2. 


1832. Montrer que pour les fonctions u et v de plusieurs 
variables (par exemple, de deux) les règles usuelles de dif- 
férentiations sont vraies: 


a) d(u + v) = du + dv; b) d (uv) = u dv + v du; 


c) d (2) Lune 
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Calculer les différentielles totales des fonctions suivantes: 


1833. z— 28 + y — 3xy. 
1834. Z2= y. 

1835. 2= Lg 

1836. z— sin? x + cos° y. 
1837. z2— y". 

1838. :— In (x° + y*). 


L 
1839. f(x, y)=In (1 +2). 
1840. = arctg À + arctg re 
1841. z=—Intg +. 


1842. Calculer df(1,1), si f(x, y)= 7. 
1843. u = zyz. 

1844. u= V 2° +y? +2. 

1845. u — (zy+=)". 


ZU 


1846. u = arctg 2 


1847. Calculer df(3, 4, 5), si f(x, y, 2) = ——. 

A ), si f(x, y, 2) VE 

1848. L'un des côtés d'un rectangle est a — 10 cm, 
l’autre b — 24 cm. Etudier la variation de la diagonale 
du rectangle si le côté a s’allonge de 4 mm et le côté b se 
raccourcit de 1 mm. Calculer la grandeur approchée de la 
variation et comparer avec la valeur exacte. 

1849. Une caisse fermée de dimensions extérieures 10 cm, 
8 cm et 6 cm est faite en contre-plaqué de 2 mm d'’épais- 
seur. Déterminer approximativement le volume de matériel 
utilisé pour faire la caisse. 

1850*. L'angle au centre d’un secteur circulaire est 80°. 
On désire le diminuer de 1°. De combien faut-il allonger le 
rayon du secteur pour que son aire reste inchangée si la 
longueur initiale du rayon était de 20 cm? 

1851. Calculer approximativement : 

a) (1,02) -(0,97) ; b) ÿ (4,05}° + (2,93); 

c) sin 32°-cos 59° (pour la convertion des degrés en 
radians et pour le calcul de sin 60° prendre trois chiffres 
après la virgule; arrondir le dernier chiffre). 
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1852. Montrer que l'erreur relative d’un produit est 
approximativement égale à la somme des erreurs relatives 
des facteurs. 

1853. Lors de la mesure en un lieu d’un triangle ABC, 
on a obtenu les données suivantes : côté «a — 100 m + 2 m, 
côté b = 200 m + 3 m, angle C — 60° + 1°. Avec quel degré 
de précision peut-on calculer le côté c? 

1854. La période d'oscillation T d’un pendule est 
donnée par la formule 


T=21/+, 


où L est la longueur du pendule et g l'accélération de la. 
force de pesanteur. Déterminer l'erreur faite pendant la déter- 
mination de 7 résultant de petites erreurs A = œ et Ag =B 
effectuées en mesurant / et g. 

1855. La distance entre les points Po (to, yo) et P (x, y) 
est égale à p et l’angle formé par le vecteur P,P et l'axe OX 
est égal à &«. De combien variera l'angle @&, si le point P, 
pour P, fixe, occupe la position P; (x + dr, y + dy)? 


d 


$ 9. Dérivation des fonctions composées 


19. Cas d'une variable indépendante. Si 
z = f (z, y) est une fonction dérivable des variables x et y qui, à leur 
tour, sont des fonctions dérivables d'une variable indépendante t 


z—= Pt), y = (t), | 
la dérivée de la fonction composée : = f [æ (£), 1 (t)] peut être calculée 
d’après la formule 

dz Oz dr , 0z dy 

07 & | à (1 

En particulier, si / coïncide avec une des variables, par exemple 

avec x, alors la dérivée « totale » de la fonction = par rapport à zx est 

dz ôz 0z dy 


de tou dr" (2) 
Exemple 1. Calculer Te, si 


z—= XF, où z = cost, y = (*. 
Solution. D'après la formule (1), on a 


LE D esxt20.3 (—sin 1) et% 20.224 — ese420 (Gt — 3 sin 1) = 
— €3 COSTA (453 sint) 
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Exemple 2. Calculer la dérivée partielle Z ct la dérivée 


totale LA si 
dr 
ze), où y—p(x). 


: : 9z 
Solution. = ve. 


D'après la formule (2), on trouve 


£ = yeXU + zeXVp’ (x). 


20. Cas de plusieurs variables indépen- 
dantes. Si z est une fonction composée de plusieurs variables 
indépendantes, par exemple 2—#f(xz, y) où z—ol{u, v), 
y = Ÿ (u, v) (u et v sont des variables indépendantes), alors les déri- 
vées partielles de z par rapport à uw et v s'expriment de la manière 
suivante 


Oz __ Oz 0x , Oz Oy (3) 
Ôu Oz ôu ‘ dy du 
et 


02 __ Oz 0x, 0z 0y (4) 
dv Ôz dv y dv 


Dans tous les cas considérés, la formule 
dz oz 
est vraie (propriété d'invariance de la différentielle totale). 


ôz 0z . 
Exemple 3. Calculer —— et — si 


z = f(x, y) où x = Wu, y = —. 
Solution. En appliquant les formules (3) et (4), on trouve 
ôz ; | 1 
Su = /x (z, y) + fy (z, y) 
et 


0z ; ; u 
So = Jx(z, y)u— f(x y) TE * 


Exemple 4. Montrer que la fonction = = @ (r° + y*) vérifie 
l'équation 


ARR RE | À 
ÿ Oz “ 
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Solution. La fonction q dépend de x et y par l'intermédiaire 
de la variable intermédiaire z* + y? = 1, donc 


0z  dz ôt on ie 

ua ei 
ct 

0z  dz ôt 


ee mp re ya On 
on = à op? (+2 


En substituant les dérivées partielles dans le premier membre de 
l'équation, on a 


y——2z ——=yp" (x + y°) 2r —2zp" (22 + 52) 2y = 


= 22y p (2° + y?) — 2zy p' (x? + y*) = 0, 


c’est-à-dire la fonction : vérifie l'équation donnée. 


1856. Calculer S si 


1857. Calculer e " 


u—=lnsin—, où r—3%, y=Vt+1. 


Vy 
1858. Calculer =. si 


u—zxzyz, Où z—1°+1, y—Int, z=tglt. 
1859. Calculer © si 


A . 
u—=—, où z=Rcost, y=Rsint, z=H. 
VA + He | 


1860. Calculer _s si 
L 


z=u", Où u=sinxz, U—cosStx. 


1861. Calculer _ et — si 
Or dx 


J ps 
z=— arctg — avec y = ZT. 
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1862. Calculer = et &. si 


z= 2", où y—=q(x). 
1863. Calculer 2 et À si 

z dy 

z={f{u,v), où u=r —y?, v—e, 

1864. Calculer Z. et À si 

u dv 

z=arctg +, OÙ T—uSiNv, y—uCOSU. 

1865. Calculer Æ et Æ si 

x y 

z=f{u), où u=zxy +. 


1866. Montrer que si 
u=O(x +y+z), où zx = R cos cos, 


y = R cos sin Ÿ, z=Rsin, 
alors 
ou ou 
0 = 0 et dp =(. 
1867. Calculer _ si 


u=f(x, y, 2), où y=œp(x), z=% (x, y). 
1868. Montrer que si 
z= f(z+ay), 
où f est une fonction dérivable, alors 
de, 2 
dy 0x 
1869. Montrer que la fonction 
| w= f(u, v), 
où u—zxz—+at, v—y—+bt, satisfait à l'équation 
ow ow Ow 


UT Co que 
1870. Montrer que la fonction 
2=y-@p (2° —y°) 
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satisfait à l’équation 


vérifie l’équation 
02 02 
L 7 + Y ‘ay = Ty + 2. 


1872. Montrer que l'équation 
x? 
2= eq (ye*v*) 
vérifie l’équation 
0z oz 
RE à is 2 
(x° y ) dx + Ty ôy — TZ. 

1873. L'un des côtés d’un rectangle z — 20 m s’allonge 
à la vitesse de 5 m/s, l’autre y — 30 m se raccourcit à la 
vitesse de 4 m/s. Avec quelle vitesse le périmètre et l'aire 
du rectangle varient-ils ? 

1874. Les équations du mouvement d’un point matériel 


sont 
D, VV, 2: 

Avec quelle vitesse augmente la distance d’un point à l'ori- 
gine des coordonnées? | 

1875. Deux bateaux appareillent simultanément du point 
A en se dirigeant l’un vers le nord, l’autre vers le nord- 
est. Les vitesses de déplacement des bateaux sont 20 km/h 
et40 km/h. Avec quelle vitesse la distance qui les sépare 
croît-elle ? 


$S 6. Dérivée dans une direction donnée 
et gradient d’une fonction 


40 Dérivée d'une fonction dans une direc- 
tion donnée. La dérivée d'une fonction : = f(x, y) dans la 


—$ > 
direction donnée l = PP, est 


02 _ |. f (Ps) — f (P) 
ot ro P;P ' 
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où f (P) et f (P:) sont les valeurs de la fonction aux points P et P.. 
Si z est une fonction différentiable, on a la formule 


0z Oz 9z . 
D QE don Sin &, (1) 


où a est l'angle formé par le vecteur T'et l'axe OX (fig. 67). 


De même, on définit la dérivée dans une direction donnée / d’une 
fonction de trois variables u = f (x, y, 2). 
Dans ce cas y ICT?) 
Ou du 
ol dx 
où a, f, y sont les angles formés par la 
direction Z et les axes de coordonnées res- 
pectifs. La dérivée dans une direction 


donnée caractérise la vitesse de variation | 

de cette fonction dans cette direction. Fig. 67 
Exemple 1. Calculer la dérivée 

de la fonction z — 21? — 3y? dans une direction formant 

avec l'axe OX un angle de 120° et issue du point P (1, 0). 
Solution. Calculons les dérivées partielles de la fonction 

donnée au point P: 


du ou 
cos 2,700 B+—cos Y» (2) 


oz oz 
—_—=4z: A PE 
Ôz] 7 le 4; 


9z 0z 

= À; (+) =D; 

Oy dy}JP 
Ici 


cos & = cos 120° — — 


sin & = sin 120°=——— , 


UNS 
ol LD 


En appliquant la formule (1), on trouve 
z 1 V3 
A (-5) +0 = 2. 


Lo signe moins montre que la fonction au point donné et dans la 
direction donnée décroît. 

20. Gradient d'une fonction. On appelle gradient 
d'une fonction = = f(x, y) le vecteur dont les projections sur les axes 
de coordonnées sont les dérivées partielles correspondantes de la fonc- 
tion donnée 


0z +, Oz —+ 
gradz=—— y LE (3) 
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La dérivée d’une fonction dans la direction L est liée au gradient de 
cette fonction par la formule suivante: 


LES roj. grad 
ôl — P Fi ln 2; 


c'est-à-dire que, dans la direction donnée, elle est égale à la projection 
du gradient sur la direction de dérivation. | 

Le gradient d'une fonction est en chaque point dirigé suivant 
la normale à la ligne de niveau correspondante. La direction du gra- 
dient d’une fonction en un point donné est la 
direction suivant laquelle la fonction a la plus 
grande vitesse de croissance en ce point, c’est-à- 


dire pour 1=grad z la dérivée £ atteint sa 
plus grande valeur, qui est égale à 


0z \2 9z \2 

(5) +(5) 

De même, on définit le gradient d’une fonction de trois variables 
u— f(x, y, 2): 


Ou + du +, Ou + 
ZE md nee e 4 
gradu=e + + À (4) 


Le gradient d’une fonction de trois variables est en chaque point 
dirigé suivant la normale à la surface de niveau passant par ce point. 
Exemple 2. Calculer ct construire le gradient de la fonction 
z = y au point P (1, 1). 
Solution. Calculons les dérivées particlles et leurs valeurs 
au point 2. 


+  — 


Par conséquent, grad = = 2i + j (fig. 68). 


1876. Calculer la dérivée de la fonction z = x° — zxy — 
— 2y° au point P (1, 2) dans une direction formant avec 
l’axe OX un angle de 60° et issue du point P (1,2). 

1877. Calculer la dérivée de la fonction z — 2° — 
— 22° y + zy° + À au point M (1,2) dans la direction 
joignant ce point au point 4 (4, 6). 

1878. Calculer la dérivée de la fonction z = In Ÿ 2° + y° 
au point P (1, 1) suivant la bissectrice du premier quadrant. 
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1879. Calculer la dérivée de la fonction u = 2? — 3yz + 
+ 5 au point M (1,2, 1) dans une direction formant des 
angles égaux avec les trois axes de coordonnées. 

1880. Calculer la dérivée de la fonction u = xy + 
+ yz + zx au point M (2, 1, 3) dans la direction joignant 
ce point au point À (5,5, 15). 

1881. Calculer la dérivée de la fonction u = In (e* + 
+ e" + e°) à l’origine des coordonnées et dans une direction 
formant avec les axes de coordonnées zx, y, z les angles «. 


? 


1882. Le point en lequel la dérivée suivant une direc- 
tion arbitraire est égale à zéro s'appelle point stationnaire 
de cette fonction. Déterminer les points stationnaires des 
fonctions suivantes: 


a) 2 = 2° + zy + y° — 4x — 2y; 

b) z = 2 + y — 3xy; 

chu = 2ÿ? + À — xy — yz + 2x. 

1883. Montrer que la dérivée de la fonction z = É en 


tout point de l’ellipse 2r° + y* — C*? dans la direction de 
la normale à l’ellipse est égale à zéro. 
1884. Calculer grad z au point (2,1) si 


z = À + y — 3xy. 
1885. Calculer grad z au point (5,3), si 
2 = VE 


1886. Calculer grad x au point (1,2, 3) si u = zyz. 
1887. Déterminer la grandeur et la direction de grad u 
au point (2, —2, 1) si 


u=S + + 
1888. Calculer l'angle formé par les gradients de la fonc- 
tion z —=In _ aux points À e . +) et B (1, 1). 
1889. Déterminer la plus grande pente de la surface 
z = x° + 4y* 
au point (2, 1,8). 
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1890. Construire le champ de vecteurs du gradient des 
fonctions suivantes: 


a) 2—x+y; c) z=2 +; 
| 


b) z—2y; dd  — 
ns. Men 
$ 7. Dérivées et différentielles d'ordres supérieurs 


10. Dérivées partielles d'ordressupérieurs. 
Les dérivées partielles du deuxième ordre de la fonction : = f (x, y) 
sont les dérivées partielles de ses dérivées partielles premières. 

Pour les dérivées du second ordre, on emploie les notations sui- 


vantes 
0 f0z Dz 
dz (5) EE dx? = fx (7, ÿ), 
d f0z d2z 
ay Vas) oo , etc. 
dy (5) 0x dy fry (z, y), etc 


De même, on définit et on désigno les dérivées partielles d'ordres 


supérieurs au second. 
Si on a à calculer des dérivées partielles continues, alors le résultat 


de la dérivation successive ne dépend pas de l'ordre de dérivation. 
Exemple 1. Calculer les dérivées partielles du second ordre 


Solution. Calculons d’abord les dérivées partielles premières: 


| 
0x 22 “y xtyt’ 
11 — 
TE 
me — (-<)-- 
Wie y] + 


Calculons les dérivées secondes : 


0?z + | y a 2zy 

0x? Ôz ta) (z2+ y°)$ ? 
LUS PR: = 
y dy \ +) (HR | 


°z ô ( y ) EN EE 


“oroy dy \r2 EL y? (Eye (y) 


Remarquons que la dérivée partielle dite « mixte» peut être 
calculée autrement, à savoir: 
d®z  d?z . 0 (- z = 1-(x3+y2)—2r-ex  2z2— y 
ÔzÔ0y Oyôr Ôz z2+y) (+2) (+ y} 
20. Différentielles d'ordres supérieurs. 


La différentielle du second ordre de la fonction = = f (x, y) est la dif- 
férentielle de la différentielle (du premier ordre) de cette fonction 


diz = d (di). 
De même, on définit les différentielles d'ordres supérieurs à deux 
de la fonction = = f (x, y), par exemple: 
z = d (d°2), 
dnz = d (dn-1z). 
Si z: = f(x, y), où z et y sont des variables indépendantes, la diffé- 
rentielle du second ordre de la fonction z se calcule d’après la formule 
0®z 02z 


e OZ Le 
dz2 dx Faro + 4 . (1) 


et, en général, 


d°z = 


En général, on a la formule symbolique 
Ô d \n 
anz= (dr + dy) z 
qui, formellement, se développe comme le binôme de Newton. 


Si z= f(x, y), où les variables z et y sont des fonctions d'une 
ou de plusieurs variables indépendantes, on a 


Ô2z 02z d2z 92 02 
d?z 3x2 dx +2 ER dr dy + Due dy" + = dx + dy dy (2) 


Si z et y sont des variables indépendantes, alors d?z = 0, 
dy = 0 et la formule (2) coïncide identiquement avec la formule (1). 


Exemple 2. Calculer les différentielles totales du 1cr et 
du 2ème ordre de la fonction 


2 = 22? — 3zy — y. 
Solution. 1tre méthode. On a 


Oz 0z 
————. 4 ml mms CE — —— ° 
ne 3y, dy 3x — 2y 


Donc 
DD 7 So 
arr TA y) dz — (8x + 2y) dy. 


On a ensuite 


2z dz : Oz 
0x2 Oxôdy dy? 
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d'où découle que 
a Do ne ne Giro. 
Ôx° 0x 0y oy® 
2ème méthode. En différentiant, on trouve 
di = 4x dr — 3 (y dx + x dy) — 2y dy — (4x — 3y) dx — 
— (37 + 2y) dy. 
En différentiant encore une fois et en tenant compte que dz et dy 
ne dépendent pas de x et y, on trouve 
dz = (4dz — 3dy) dr — (3dx + 2dy) dy — 4dr° — Gdx dy — 2dy?. 


d®z 922 d?z 


‘1891. Calculer TE EPITÉ dy Si 
e Lu 
2=C a gL b® : 
0?z 022 dz . 
1892. Calculer Dre ? PTE dE S1 
z=n(2 + y). 
1893: Calculer 2 si 
Z Oy 
2= V2ry+ y. 
1894. Calculer 7 si 
ZI dy 
z = arclg + ‘ 
1895. Calculer LT si 


VERRE. 
1896. Calculer toutes les dérivées partielles du second 
ordre de la fonction 


U = Ty + y5 + 2X. 


Su : 
1897. Calculer EVE Si 


u = x yBzY. 
03z 
ETrd 

z = sin (xy). 
1899. Calculer f::(0, 0), fxy (0, 0), fyy (0, O) si 
f(x, y)=(1+2)" (+). 


1898. Calculer 


si 
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2z 


1900. Montrer que = I — oy dx S1 
: 4 Z—Yy 
Z = arcsin & 
z 
2z 
1901. Montrer que £ ET = À 
= x. 


1902*. Montrer que pour la fonction 


T2 — y? 
IC y) = 2 53 
vérifiant la condition supplémentaire f (0, 0)=0, on a 
feu (0, 0) = —1, fyx(0, 0) = 1. 


d2z d2z 02z 
1903. Calculer ET EF71 , Ed S1 
z= f(u, v), 


où u—2+y*, v= ty. 


1904. Calculer _ si 


u=f(x, y; 2), où 2= (x, y). 


d?z d2z 2z . 
1905. Calculer "9x ? ETTÉ F7 S1 


z=f{u,u), où u=œ(zx, y), v—="%Ÿ (x, y). 
1906. Montrer que la fonction 


u = arctg _ 


satisfait à l'équation de Laplace 
2u 
28 T'as 0 

1907. Montrer que la fonction 


u=Int, 
= 


15—0361 pau 


où r=V(r—a) (y — 0) satisfait à l'équation de Laplace 
1908. Montrer que la fonction 
u (x, {) = À sin (ait + @) sin Àx 
satisfait à l’équation des cordes vibrantes 
du 2 d?u 


GE 87° 


1909. Montrer que la fonction 


! _(æ=xa)?+(y- 1n)2+ (2-10)? 
u(t,y,5, 1) =——e 0 


(eV) 


(Zo: Yo: Zo, & Sont des constantes) satisfait à l’équation de la 
transmission de la chaleur 


ou d°u du du 
dt (+ + dy= + = ) 


1910. Montrer que la fonction 
u—=qp(r—at)+vÿ(x+ at), 


où @ et # sont des fonctions deux fois dérivables, satisfait 
à l'équation des cordes vibrantes 


1911. Montrer que la fonction 


22 (+) +4 (2) 
satisfait à l'équation 


AS Z _dz. = 
sue +), 


1912. Montrer que la fonction 
u=p(zy)+Vazyv (+) 
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satisfait à l'équation 
2 du a Ou 
"ôr? Ÿ y? = 0. 
1913. Montrer que la fonction z—f{z+@(x)] satisfait à 
l'équation 
Or 0r0y  0y 01? 
1914. Déterminer u=u(x, y) si 
du 
0z0y 


1915. Déterminer la forme de la fonction u=u(x, y) si 
elle vérifie l'équation 


d'u 
Je 0. 


1916. Calculer d°z si 
z = e“Y, 
1917. Calculer du si à 
U — Tyz. 
1918. Calculer d°z si 
z=plt), où t = + y. 
1919. Calculer dz et d°z si 
z—=u", où = U = Ty. 
1920. Calculer d°z si 
z—f{u,v), où u—ax, v = by. 
1921. Calculer d°z si 
z—f{u,;v), où u—xe", v — ye*. 
1922. Calculer d°z si 
z = €* COS y. 


1923. Après avoir calculé la différentielle du troisième 
ordre de la fonction 


Zz = ZICOS y + ysinz, 
déterminer toutes les dérivées partielles du 3°" ordre. 
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1924. Calculer df (1, 2) et d*f (1, 2) si 
fa y) = + zy + y — 4ln zx — 10 In y. 
1925. Calculer d°f (0, 0, 0) si 
f(x, y,2) = 2 + 2ÿ° + 32 — 2xy + 4xz + 2yz. 


$ 8. Intégration des différentielles totales 


10. Condition de différentielle totale. Pour 
que l'expression P (x, y) dr + Q (x, y) dy, où les fonctions P (x, y) 
et Q (x, y) sont continues dans un domaine simplement connexe D 
ainsi que leurs dérivées partielles du premier ordre, soit, dans le 
domaine D, la différentielle totale d’une fonction u (zx, y), il est néces- 
saire et suffisant que la condition 

0 or 
Ôxz dy 
soit satisfaite. 
Exemple 1. Se convaincre que l'expression 
(2x + y) dr + (x + 2y) dy 
est bien une différentielle totale et déterminer cette fonction. 

Solution. Dans le cas donné P = 2r<+ y, Q = x + 2y. 

Donc 
20 _ 2P 


3e on et, par conséquent, 


ou ou 
!— Ps 9 —— D ———— = CS 
(2x + y) dr (x + 2y) dy = du CE dx + où dy, 


où u est la fonction à déterminer. 
Par hypothèse, on a 254 donc, 


= | (ay) de=2t-+aytq (ui). 


Mais, d'autre part, stp (y)=zxz-L2y, d'où 
pYy)=2y, y) =y+ Cet 


u=+zy+y+c. 
Finalement, on a 


(2z + y) dr + (z + 2y) dy = d'(* + zy + y + C). 
20. Cas de trois variables. L'expression analogue 
P(x y, 2) dz+Q(x, y, 2) dy + R (x, y, 2) dz, 


où P (x, y, 2), Q (x, y, 7), R (x, y, :) sont des fonctions des varia- 
bles x, y et z continues ainsi que leurs dérivées partielles du premier 
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ordre, est la différentielle totale d'une fonction u (x, y, z) si et seule- 
ment si les conditions 
0Q _ 6P 8R _ 6Q 9P _ 8Q 
Fe 0" 6" On à 
sont satisfaites. 
Exemple 2. Se convaincre que l'expression 
(32% + 3y — 1) de + (224 32) dy + (2yz + 1) ds 
est bien une différentielle totale et trouver cette fonction. 
Solution. On a ici P=31x+ 37 —1, Q—= = + 3x, 
R = 2yz + 1. On voit que 
2Q _ 4P ôR _ 9Q 97 4P 9R 


= =— — 0) 


0x y dy  ëz ; 0z  Ôz 
et, par conséquent, 
(8z° + 3y — 1) dr + (2° + 3x) dy + (2yz + 1) dz = du — 


ou du ou 
3 PT Sy TT À 
où u est la fonction à déterminer. 
On a 
OU ge 3y—1 
dx Fe y ? 
par suite, 


u= | (Bet+3y— 1) de + Sy 2 plu 2. 


D'autre part, 


a gp 1 
ou 0®p 
Ge 9e db 


CD ô 7: * ® « Q 
d'où =£2tet = 2yr + 1. Le problème se ramène à la détermina- 


tion d’une fonction de deux variables (y, z) dont les dérivées partiel- 
ra sont connues et dont la condition de différentielle totale est véri- 
i 

Trouvons o: 


pU,s)= | say=vt+() 


TE 2y: + (z)= 2y5 +1, 
#'(z2)=1, p()=:+0, 
c'est-à-dire œ (y, z) = yz? + z+ C. Finalement, 
u= + 3zy—-z+yt+zt+c. 
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Après avoir vérifié que les expressions données ci-dessous 
sont des différentielles totales, déterminer les fonctions. 


1926. y dx + x dy. 
1927. (cos x + 3x2°y) dr + (25 — y*) dy. 
1928. GE) dr +udy 


(z+y)° 
z+2y 27 — 1 
1929. PRE dr dy. 


1930. — dr — = dy. 


1931. 7 = : 
VERTE Er B 
1932. Déterminer les constantes a et b de manière que 
l'expression 
(ax® + 2ry + y) dr — (1° + 2zy + by?) dy 
(r°-+ 7°) 


soit la différentielle totale d'une fonction z et déterminer 
cette dernière. 
Après avoir vérifié que les expressions ci-dessous sont 
des différentielles totales, déterminer les fonctions. 
1933. (2x + y + 2) de + (x + 2y + 2) dy + 
+ (x + y + 22) dz. 
1934. (3x° + 2y° + 32) dr + (4zy + 2y — 2) dy + 
+ (3z — y — 2) dz. 
1935. (2rzyz — 3y°z + 8xy° + 2) dr + 
+ (2°z — Gryz + Sy + 1) dy + (x°y — 3ry* + 3) dz. 
1 2 1 Z 1 y À 
1937. zx dz + y dy +: dz | 
VA+R+E 
1938*. On donne les projections d’une force sur les axes 
de coordonnées : 


pe Àx 


ES 7 du (z+-y}° 


où À est une constante. Déterminer le coefficient À de ma- 
nière que cette force dérive d’un potentiel. 
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1939. A quelle condition doit satisfaire la fonction f (x, y) 
pour que l'expression 


Î (x, y) (dx + dy) 


soit une différentielle totale ? 
1940. Déterminer la fonction uw si 


du = f (x, y) (y dx + x dy). 


$ 9. Dérivation des fonctions implicites 


10. Cas d'une variable indépendante. 
Si l'équation f (z, y) = 0, où f (x, y) est une fonction différentiable 
des variables x et y, définit y comme fonction de x, alors la dérivée 
de cette fonction donnée sous forme implicite avec la condition 


fu (æ, y) 0 est donnée par la formule 
du en “ 
fu (r, y) 


Les dérivées d'ordres supérieurs se calculent en dérivant successi- 
vement la formule (1). 
dy d'y . 
Exemple 1. Calculer et Ts Si 
(2 + 9) — 38 (2 + y?) + 1 = 0. 


Solution. Désignons le premier membre de l'équation don- 
née par f (r, y) et calculons ses dérivées partielles 


fre, y) = 3 (2 + y} 25 — 3-27 = 6x [(2° + y°) — 1], 
fu te, y) = 8 (+ y 2y — 3-2y = 6y [(z° + y) — 1]. 
D'où, en appliquant la formule (1), on trouve 


Gz[(r2+y— 1] 


fu, y) y? -+ y} —1] y ° 


Pour calculer la dérivée seconde, dérivons par rapport à x la dérivée 
première que l’on vient de trouver en tenant compte que y est fonction 


dy fete) | 
dz 


de zx: 
du y—z | =) 
mu | Z\ 4 de ÿ y y + 


20. Cas de plusieurs variables indépen- 
dantes. De même, si l'équation F (x, y, =) = 0, où F' (x, y, =) 
est une fonction différentiable par rapport aux variables x, y et z, 
définit 2 comme fonction des variables indépendantes z et y et si 


Fz(z, y, :) # 0, alors les dérivées partielles de cette fonction donnée 
sous forme implicite peuvent, en général, être calculées d’après les 
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formules 


02 ___ Fx(x, y, 5) Oz __ Fu(z, y,2) (2) 
ôz Fi(z,u,:)" y Fs(z, Y 2)! : 


On peut procéder de la manière suivante pour trouver les dérivées 
de la fonction z: en différentiant l'équation F (x, y, z) = 0, on trouve 


oF 0F 0F 
D'où on peut déterminer dz et, par conséquent, — et +. 
oz 0z . 
Exemple 2. Calculer 7. et "ay À 


2 — Qu + 323 — yz + y = 0. 


Solution. 1ère méthode. Désignons par F (x, y, z) le 
Pre membre de l'équation donnée et calculons ses dérivées par- 
tielles 


Fx(z, y, 2) = 2, Fy(r, y, 2) = —4y —2+1, 
F(z, y, 2) = 62 — y. 


En appliquant la formule (2), on a 


02 __ Frs y) _ _ 2r 

0x F2(x, y, ©) 6:—y ‘ 
0z … Fy(z, ÿs 2) À — 4y — 2 
9y F2(x, y, 2) 6:—y 


2ème méthode. En différentiant la fonction donnée, on a 
2x dr — 4y dy + 6z dz — y dz — = dy + dy = (. 
D'où on détermine d:, c’est-à-dire la différentielle totale de la fonction 
implicite, 
__ 2x dr +(1—4y—2) dy 


e y — 62 


æ 
L 4 


En l'identifiant à la formule = ds + + dy, on voit que 


30. Système de fonctions implicites. Si un 
système de deux équations 


F (x, Y, U, v) = 0, 
G (x, Y, U, v) = 0 
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définit uw et v comme fonctions des variables z et y et si le jacobien 
LORS 
D(F,G) du ôv 
Dur |26 ac | F0 


alors, les différentielles de ces fonctions (et, par conséquent, leurs 
dérivées partielles) peuvent être trouvées à partir du système d’équa- 
tions 


oF 0F oF 0F 


3 
ds + D dy + du + D do = 0. : 
Exemple 3. Les équations 
utu=z+y, zu+ yv=1 
définissent u et v comme fonctions de z et y; trouver =, es : 
ANT SL | 
GE oy 


Solution. 1ère méthode. On a, en dérivant les deux 
équations par rapport à 7x, 
ou dv 
ré | 


ou dv 
D D PORE Pneu 


d'où 
du u+y dv _u+z 
dr  z—y" 0x z—-y 
De même, on trouve 
du v+y dv _v+xz 
dy z—y" y z—-y 


2ème méthode. Par différentiation, on trouve deux équations 
reliant les différentielles des quatre variables 


du + dv = dx + dy, 

z du + u de + y du + v dy = 0. 

On trouve en résolvant ce système par rapport aux différentielles 

du et dv 

du UHydzt+(vty) dy 3, U+2) dz+(v+z) dy 
— z—Yy Ù  Y . 

Ou u+y du  v+y 
0x  z—y" dy z—y 
dv __u+z dv v+z 
OZ z—y dy Zz—y 


D'où 


40. Fonctions données sous forme para- 
métrique. Si la fonction = et les variables z et y sont données 
par des équations paramétriques 


z—=z(u, v), y = y (u, v), z = 2(u, v) 
et 
de ôz 
ou dv 
D (x, y) = Æ0, 
D (u, v) 0y dy 


on trouve la différentielle de cette fonction à partir du système 
d'équations 


dT= du Le TS dv, 
___ Ôy Ôy 
y du Aer dv, (4) 
92 95 
dz = TA du+- dv 


Connaissant la différentielle dz = p dr + q dy, on trouve les 
# e # e 02 
dérivées partielles np et 


CERERS 
Oy 
Exemple 4. La fonction = et les variables z et y sont données 
par les équations 
z=u+u, y=u+u, 2 u8 + vw (u = v). 
9: Oz 
Calculer —— et dy . 
Solution. 1ère méthode. On trouve par différentiation 
trois équations reliant les différentielles des cinq variables 
dz = du + dv, 
dy = 2u du + 2v dv, 
dz — 3Budu + 3v*drc. 
Des deux premières équations on détermine du et dv: 
2v dr — dy __ dy —2u dr 


ue 2(v—u) ! 7 2(v—u) 


Substituons les expressions trouvées de du et dv dans la troisième 
équation 


2v dr — dy à 
Den vo 


Guv (u— v) dr +3(v?—u?) dy 


dy—2u dr 


d: = 3u* Zu) — 


= — uv dr+> (u + v) dy. 


2(v—u) 
D'où 
Ôz ôz 3 
De Moy ar 
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2ème méthode. On déduit de la troisième des équations données 


0: ou o O0, 0: ou dv 
Gene Hat; mt ge 6 


Dérivons les deux premières équations d’abord par rapport à x, puis 
par rapport à y: 


ou Ov ou dv 
” dx * Üz ! L dy + ôy ? 
ou dv ou dv 
=2u — + Iv — = 2 QU — 
0 : dx en Or ? 1 # d ‘ 0x 
On déduit du premier système 
ou EL dv u 
0x v—u” 0x u—v 


On déduit du second système 


ou | LS 1 
y  2(u—v) ” dy  2(v—u) | 


On a, en substituant les expressions de — et rs dans la for- 
mule (5) | 
Oz LT CU Le 
De TT + 30” DD — 3uv, 
ôz S : 1 
a un t TG) ZU+). 


1941. Soit y une fonction de x définie par l'équation 


72 CE 
a? bp 1 


Calculer 
dy dy et + & +. 
dx * dr? 


1942. y est la fonction définie par l'équation 


2° + y? + 2axzy —0 (a > 1). 


Ty — 0 et expliquer le résultat obtenu. 


Montrer que Le 


1943. Calculer 3. si y—=1+y*. 
1944. Calculer Let si y=xz+lIny. 
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1945. Calculer (5). et (SE). si 


D — 2xy ty +r+y—2—=0. 
En s'’aidant des résultats obtenus, représenter approxi- 
mativement les divers arcs de courbe dont les abscisses 


appartiennent au voisinage du point d'abscisse x = 1. 
1946. La fonction y est définie par l'équation 


In(V 2 +y°)= aarctg _ (a 0). 


Calculer À et LE _ 


1947. Calculer Set LE si 


À + zy — In (eŸ + ee?) = 0. 
1948. La fonction z de deux variables x et y est définie 
par l'équation 
M CH. Lie. 


Calculer _ et — 


1949. Calculer , de et 22 si 
0x dy 


TZ COS y + y cos z + zcos rx = 1. 
1950. La fonction z est définie par l'équation 
D LYS — À — xy = 0. 


Calculer 2 et F pour le système de valeurs z— —1, 
y=0, z—1. 
Oz Oz Oz Oz d?z .r y , 2 
1951. Calculer — 3x ; FT Sr? ETFTA ETC Si “st tss—1 
_ Gz O4 de 
1952. f(x, y, z)—0. Montrer que oo 12 


1953. z— (x, y), où y est une fonction de zx, définie 
par l'équation Ÿ(zx, y)—0. Calculer L. 
1954. Calculer dz et d°z, si 
LHy+z— a, 
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1955. z est une fonction des variables x et y définie par 
l'équation 
22° + Qu + 2° — 8Srz — z + S — 0. 
Calculer dz et d°z pour les valeurs x — 2, y — 0, z = 1. 
1956. Calculer dz et d°z, si In z — x + y + z — 1. Cal- 


culer les dérivées premières et secondes de la fonction z. 
1957. Soit z une fonction définie par l'équation 


D + Y + À = plaz + by + cz), 


où est une fonction différentiable arbitraire et a, b, c sont 
des constantes. Montrer que 


Oz 4) 
(cy — bz) 7 + (az — cz) Fr = 0x — ay. 


1958. Montrer que la fonction z définie par l'équation 
F (x — az, y — bz) = 0, 


où F est une fonction différentiable arbitraire de deux 


variables, satisfait à l'équation 
0z 02 
2 D 3 = 1: 
1959. F (=. +) — 0. Montrer que zx ty 
1960. Montrer que la fonction z définie par l'équation 
y—zxzp(z)+w(z) satisfait à l'équation 


ON ab nier 
0x2 \ 0y 0x 0Oy 0x 0y ‘ y? \ or] ” 


1961. Les fonctions y et z de la variable indépendante zx 
sont définies par le système d'équations = +y?—z—0, 
2x? + 2y° + 37° — 4. Calculer ve ue pour z—1Â 

dx ' dr’ dr’ dr°' de. 
y=0, z=— 1. 

1962. Les fonctions y et z de la variable indépendante z 

sont définies par le système d'équations 


Tyz = a, T+y+z= b. 


Calculer 
dy, dz, dy, d°z. 
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1963. Les fonctions z et v des variables indépendantes x 
et y sont données implicitement par le système d'équations 


U=ZT+y, uv = y. 
Calculer 
du du du du  0d?u dv dv dv dv dv 


“oz * 0j" ox? Oro" Oye' dr dy" dx gr dy" dy POUT 


z=0, y—=1. 
1964. Les fonctions u et v des variables indépendantes 
x ct y sont définies implicitement par le système d'équa- 
tions 
u+uvu—=zxz, u — yv = 0. 
Calculer 
du, dv, du, dv. 


1965. Les fonctions u et v des variables z et y sont 
définies implicitement par le système d'équations 
z=œu,v), y = "7% (u, v). 
ou où % 
0x" dy’ 0x” dy 


oz 0: ; | 
1966. a) Calculer et 3j Si T=UCoSv, y—usinv, 


Calculer 


2 = CV. 


92 0z ; 
b) Calculer = et 3? Si T=U+V, Y=U—-V, Z—=uv. 


c) Calculer dz, si zx = e“*", y = e*°, z = uv. 
1967. z = F(r, g)oùr et y sont des fonctions des varia- 
bles z et y définies par le système d'équations 


ZT =rCOS®, y = rsin y. 


92 ù 
Calculer CS et ET à 
9 


2 2 EA ss 
1968. Calculer =. et 7 en considérant z comme fonc- 


tion de x et y, si 


ZT = aCOS pCosŸ, y = bsin pcosŸÿ, z = csin Ÿ. 


$ 10. Changement des variables 


Lors des changements des variables on a besoin d'exprimer à l’aide 
des règles de dérivation des fonctions composées les dérivées qui 
participent dans les expressions différentielles par d’autres dérivées. 
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10 Changement de variables dans.les ex- 
pressions qui contiennent des dérivées 
ordinaires. : 

Exemple 1. Transformer l'équation 

» d'y 9 dy a° 
Fe tarte 


1 
en posant ré 
Solution. Exprimons les dérivées de y par rapport à x par 


les dérivées de y par rapport à {. On a 


dy dy 
dy dt. dt _ y,» dy 
de de À ‘dt 
dt à 
d { dy 
dy  d dy + (+) 9, dy à dy À 
= (à) dz = (ut me) (C4) 
dt 
dy dy 
— 94377 pps 
2 EE 


En substituant les expressions trouvées des dérivées dans l'équation 


donnée et en remplaçant x par na 


ou 
_ + a°y =. 


Exemple 2. Transformer l'équation 
dy dy ÿ -# _ 


É de 


dx®° 


où y sera la variable et z sa fonction. 
Solution. Exprimons les dérivées de y par rapport à x par les 


dérivées de x par rapport à y. 
dy _ 1, dy _ à [1 \ 8 [1 \ a 
Æ) dy (=) de 


dz dr * dr? dr 
dy dy dy 

21 dx 

dy 1 dp 
TT fdr \2 dx  fdr\3° 

Gr à (6) 
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Substituant ces expressions des dérivées dans l'équation donnée, on a 
d?z 
dy? 1 
Ta [Tu 
dy ) 


.1 
ame de à 
) + 


ou, finalement, 


Exemple 3. Transformer l'équation 


dy _z+y 
dx z—y 


en passant aux coordonnées polaires 
z—=rcosSP, y = r sin Q. (1) 


Solution. En considérant r comme fonction de ®, la for- 
mule (1) donne: 
dz = cos @ dr — r sind, dy = sin @ dr + r cos q do, 
d'où 
: dr 
sin pr] +r cos @ 


cos p RH sin 


En substituant dans l'équation donnée les expressions de z, y et _ 
On a: 
sin rh 
? do P _ rcosp+rsinp 
PL | rcosp—rsino 
P dy P 

ou, après simplifications, 

ar 

dp 

20. Changement de variables dans les ex- 

pressionscontenant des dérivées partielles. 

Exemple 4. Transformer l'équation des cordes vibrantes 


ou d?u 
mt 2 nd 
dE * 7 #0) 


r. 


en passant aux nouvelles variables indépendantes a et B, où 
a=z—at, P=z+at. 


Solution. Exprimons les dérivées partielles de la fonction u 
par rapport à z et t par les dérivées partielles de u par rapport à œet f. 
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En appliquant les formules de dérivation des fonctions composée 


du Ou 0x , du O8 du du Ou dB 
ôt 0x ot Ÿ 6 dt? or da ES 0B x 
on trouve : 
ou ou ou ou 
ae + # * (x): 
SLR | Ur =. 
ox un 04 ‘ Of 


Dérivons une seconde fois, en appliquant les mêmes formules : 
TE PA E 
ot dt \ dt] da \ ot }] ot ‘ op 7) dt 
ou ou d?u du 
a (> 0B da’ } (—a)+a 0Be da 5) — 
ae ( 2u d'u o?u 
= a? AOL } 


da? 3x ob + de 
(5) (2) 4 ) (5) 0B 


z da \ x 66 \ 9 z 
d°u d°u d°u d'u 
= (step) + (525 +) ee 
d?u d°u d°u 


da Ÿ ? ÿa op TE : 


En les substituant dans l'équation donnée, on a 


(our geop tp) + (5e a? ap +) 


ou 
du 
da dB 
\ ôz ôz 
Exemple 5. Transformer l'équation a + y Ju en 
prenant pour nouvelles variables indépendantes u—z, v — ++ 
- 1 
et pour une nouvelle fonction w — + : 
0z 0z 
Solution. Exprimons les dérivées partielles Fra ct — F3 en 
; ( ui 
fonction des dérivées partielles _ et —. Pour cela, dérivons 
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les relations données centre les anciennes et les nouvelles variables 


dr dy dr dz 


du = dr, d’= — — " d = 0 
zx? y® x° 2 
D'autre part, 
ow ow 
du = du + dv 
Donc, 
ow ôw dr dz 
On Eu ai 
ou , 
ôw dw [ dx dy dzr dz 
ae ar (ep) a 
D'ou 
SN 0 | ôw 1 dw z* ôw 
des) der Se 4 


et 


En substituant ces expressions dans l'équation donnée, on a 


à 2 ( 1 0w 1 dw à 9w à 
TE l— ——— — — 2 — =" 
z? du z° ) dv 
ou 
dw 
du 


1969. Transformer l'équation 
o dy dy 


en posant z=e. 
1970. Transformer l'équation 


en posant z — cos é. 
1971. Transformer les équations suivantes en prenant y 
comme variable: 
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dy 9, (dy \? 
3) et () =0 
) dy y ( d'y \° 0 
dr dr +) di 


1972. La tangente de l'angle u formé par la tangen- 
te MT et le rayon vecteur OM 
au point de tangence (fig. 69) 
s'exprime de la manière suivante: 


PE 
E À 
Transformer cette expression en 
passant aux coordonnées polaires Fig. 69 


ZT =rCOS GP, y = Tr Sin q. 
1973. La courbure d’une courbe est donnée par la for- 
mule 


a 
[1 + (y’)21"/2 


Exprimer cette formule à l’aide des coordonnées polaires 
ZT = rCOS GP, y = r Sin y. 

1974. Transformer à l’aide des nouvelles variables indé- 
pendantes uw et v l'équation 


0z dz 
y Dr a 
Si u—=z, v—= 2 + y. 
1975. Transformer à l’aide des variables indépendantes 
u et v l'équation 


Ôz oz 
Sata 20 
si U—= ZT, v = . 
L 


1976. Transformer l'équation de Laplace 


du , du 
tan 0 
en passant aux coordonnées polaires 

ZT =TCOS®Q, y —=rsin p. 
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1977. Transformer l'équation 


..æ 
en posant u—zxy et =, s 


1978. Transformer l'équation 


0z 9z 


Yr tr = (Y—2)z 


en introduisant les nouvelles variables indépendantes 
an Le D 1 
BRU VERS 


et la nouvelle fonction w—Inz—(x+y). 
1979. Transformer l’équation 
02z d°z d2z 
—_— == 
0x? 0x 0 LT: = 


en prenant pour nouvelles variables indépendantes u = zx + y, 


[4 . A 
v= + et pour nouvelle fonction W=—. 


1980. Transformer l'équation 


0?z 02: d®z 
O2 Lo 05 4 02 
dx? re Ôz Ju Ÿ due 0, 


en posantu—z+yet v—z—y, w—zxzy—2, où w—=w{(u, L). 


$ 11. Plan tangent et normale à une surface 


19. Equations du plan tangent et de la 
normale dansle cas où la surface est donnée 
par une équation explicite. Le plan tangent à la 
surface au point 4{ (point de tangence) est le plan qui contient toutes 
les tangentes en ce point aux différentes courbes tracées sur la surface 
et passant par ce point. 

La normale à la surface est la perpendiculaire au plan tangent au 
point de tangence. 

Si l'équation de la surface dans un système de coordonnées rectan- 
gulaires est donnée sous forme explicite : = f (x, y), où f (x, y) 
est une fonction différentiable, alors l'équation du plan tangent au 
point M (xo, Yo, ) de la surface est 


Z—20= fx (zo vo) (X — xo) + f}, (zo, yo) (Y — yo). (1) 
244 


Ici : = f (zo, Yo) et X, Y, Z sont les coordonnées courantes d’un 
point du plan tangent. 
L'équation de la normale est 


_X=zo _ _Y—yo_ _ Z—% ©) 
fx (zor vo) fy(ros yo)  —1 “ 


où X, Ÿ, Z sont les coordonnées courantes d'un point de la normale. 
Exemple 1. Former les équations du plan tangent et de la 


normale à la surface : — _. — y? au point M (2, —1, 1). 


Solution. Calculons les dérivées partielles de la fonction 
donnée et leurs valeurs au point M 


: CEA 
9x Ôx le | 


02 — 9 —) _ 
dy 0y JM 


D'où, d'après les formules (1) et (2),on a :— 1 = 2 (x — 2) + 
+ 2 (y + 1), où 2z + 2y — = — 1 = 0 est l'équation du plan tan- 


—9 Een 
gent et Te celle de la normale. 


20, Equations du plan tangent et de la nor- 
male dans le cas où la surface est donnée 
par une équation implicite. Dans le cas où l'équation 
de la surface est donnée par une équation implicite 


F(2z,y, =) =0 
et F (zo, Yo: <o) = 0, les équations du plan tangent ct de la normale 
sont respectivement 
F3 (to; Yo, 20) (X — xo) + F, (Zo;s Yo, Zo) (Ÿ — yo) + 
+ F2(%o; Yo, 20) -(Z — 2o) = 0, (3) 
| 
Fr (Zo, Yo, 20) F; (Zos Yo: Z0) F: (xo» Yor 20) 
Exemple 2. Former les équations du plan tangent et de la 
normale à la surface 3xzyz — = — a$ au point zx = 0, y = a. 
Solution. On trouve la cote du point de tangence en substi- 
tuant z — 0, y —a dans l'équation de la surface: —# = a, 
d'où z: — —a. Ainsi, le point de tangence est M (0, a, —a) 


En désignant par F (x, y, :) le premier membre de l'équation, 
on trouve pour les dérivées partielles et leurs valeurs au point M 


Fi = 3y:, (Fs)u= —3a?, 
Fi = 3z:, (Fu= 0, 
Fi = 3zy — 3, (Fi )u= — 3a*. 
En appliquant les formules (3) et (4), on a 
—3a® (x — 0) + O0 (y — a) — 3a* (5 + a) = 0 


1 


ou zx + z2+ a = 0, qui est l'équation du plan tangent, 


z—0 ,. y—a z+a 


—3a? — 0 —— 3a% 


est celle de la normale. 


1981. Former les équations du plan tangent et de la 
normale aux surfaces suivantes et aux points indiqués: 

a) au paraboloïde de révolution z = z° + y* au point 
(1, —2, 9); 


b) au cône + a — = = 0 au point (4, 3, 4); 

c) à la sphère 2° + y* + z° = 2Rz au point (R cos @&, 
R sin a, R). 

1982. En: quel point de l’ellipsoide 


Ce y? # 
mt 


la normale forme des angles égaux avec les axes de coor- 
données ? 

1983. Par le point A (3, 4, 12) de la sphère 2° + y° + 
+ z* — 169 on mène des plans perpendiculaires aux axes 
OX et OY. Former l'équation du plan passant par les tan- 
gentes aux sections obtenues au point commun "M. 

1984. Montrer que l’équation du plan tangent à une 
surface du second degré à centre 


az° + by + cz = k 
en un de ses points M (zo, Yo, Z) est de la forme 
aror + byoy + Cz0 = k. 


1985. Mener les plans tangents parallèles au plan 
z + 4y + 6z — O0 à la surface 2° + 2y° + 37° — 21. 


a 
2 
«= 


1986. Mener un plan tangent à l'ellipsoïde = + e 


z2 ; : 
ve = 1 coupant les axes de coordonnées suivant des 
segments égaux. 
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1987. Trouver sur la surface 2* + y* — 7° — 2x — 0 les 
points en lesquels les plans tangents sont parallèles aux 
plans de coordonnées. 

1988. Montrer que les plans tangents à la surface zyz — 
— m° forment avec les plans de coordonnées un tétraèdre 
de volume constant. 


1989. Montrer que les plans tangents à la surface 


Vrz+Vy+Vz=Va découpent sur les axes de coordon- 
nées des segments dont la somme est constante. 


2 2 2 
1990. Montrer que le cône += et la sphère 


++ (3 ÈS) 2 E (+0) 


sont tangents aux points (0, +b, c). 

1991. On appelle angle de deux surfaces l'angle formé 
par les plans tangents menés au point d'’intersection de ces 
surfaces. | 

Sous quel angle le cylindre = +y°— R° et la sphère 
(z— R}+y* +3" = R° se coupent au point M EE LA : 0) ? 

1992. Des surfaces sont dites orthogonales si elles se 
coupent sous un angle droit en chaque point de leur courbe 
d’intersection. 

Montrer que les surfaces 2° + y° + z° — r° (sphère), y — 
— xztgœ (plan) et À = (1° + y*) tg* 1 (cône), où r, p, Ÿ 
sont les coordonnées sphériques, sont réciproquement ortho- 
gonales. 

1993. Montrer que tous les plans tangents à la surface 


conique Zz = xf (2 au point À (2, Yo; Zo), Où Zo 0, 


passent par l'origine des coordonnées. 
1994*. Déterminer les projections de l’ellipsoïde 


++ À — zy — 1 =0 


sur les plans de coordonnées. 

1995. Montrer que la normale en un point quelconque 
de la surface de révolution z =f(Wz° + y?) (f 0) 
coupe l'axe de rotation. 
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$ 12. Formule de Taylor pour une fonction 
de plusieurs variables 


Soit f (x, y) une fonction qui possède au voisinage du point (a, b) 
des dérivées partielles continues jusqu’à l'ordre (n + 1) inclus. Dans 
ces conditions, dans le voisinage considéré, on a la formule de Taylor: 


FC = bp Ve, D) (e—a)+fh (a, 8) (—b)1+ 
+ Us (es 0) ea) + fa (as 8) (ed) (0) + 
+ (es dt + [eo + 
+0) [EH Rae n) (1) 


n+1 
Rae = pr [e-0 +02 |] 


Xfla+8(rx—a), b+8(y—28)]  (0<8<1). 


Avec d’autres notations: 
fe y += fe ve Le Ce 0)+ fi (es WI 
EE PIC PIC) ESS 


1 G) 7m 
++] f (x, y) + 


1 9 OPERA Aa 
+ | f(z+0h; y+6k), (2) 


ou 
AIG, = dite Dre +. 


1 | 
a aire ci À C2 DRE T dn#if(z+0h; y+06k). (3) 


Le cas particulier de la formule (1) pour a = b = 0 s’appelle 
jormule de Maclaurin. 

Des formules analogues sont vraies pour les fonctions à trois 
variables et plus. 

Exemple. Trouver l'accroissement de la fonction f (x, y) = 
= 2 — 2ÿ9 + 3ry lorsqu'on passe des valeurs x = 1, y — 2 aux 
valeurs 21 =1+h y —=2+k. 

Solution. L'accroissement cherché peut être déterminé en 
appliquant la formule (2). Pour cela, calculons préalablement les déri- 
vées partielles successives et leurs valeurs au point donné (1, 2): 


fx y) = 8 + 3y, fx (A; 2)=31+ 3-2 = 9, 
fus y) = —6ÿ + 3x, f}, (1; 2) = —6-4 + 3-1 —21, 
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fxx (x, y) =67, fxx (1: 2)—6.1—6, 


fx (x, y)=3, fxu (1; 2)=3, 
fuu (x, y) = —12y, fuv (4 3 2)= —12.2=— — 24, 
Er (x, y) =6, fixe (1; 2) —6, 
fxxv (x, y) = 0, fxxy ({ : 2) = 0, 
fuv (& y) =0, fruv (1 ; 2) =0, 
fuvu (x, y)= —12, fuvu (1 ; 2) = — 12. 


Toutes les autres dérivées sont identiquement nulles. En substi- 
tuant dans la formule (2) les résultats trouvés, on a: 


Af(z, y)=f(1+h, 24k)—f(, 2)= 
LRO (—2)] + UE 2AR-B RE (— 24) 


++ [AS.G + 3h2k.0 + 3hk°-0 LES (— 12)] = 
— 9h — 21k + 3h2-L Bhk—ADKLL N3— 2H3, 
1996. Développer jf (x + h, y + k), suivant les puis- 
sances entières positives de À et k, si 
f(x, y) = a + 2bzxy + cy*. 


1997. Développer la fonction f (x, y) = —2* + 2ry + 
+ 3y°* — Gr — 2y — 4 suivant la formule de Taylor au 
voisinage du point (—2; 1). 

1998. Déterminer l'accroissement de la fonction f (x, y)— 
= z°y lorsqu'on passe des valeurs x — 1, y — 1 aux valeurs 


Z—=1+h, y =1+k. 


1999. Développer la fonction f(x, y, z) = 2° + y° + 
+ 2 + Dry — yz — 4x — 3y — z + 4 à l'aide de la for- 
mule de Taylor au voisinage du point (1; 1; 1). 

2000. Développer f (x + h, y + k, z + 1) suivant les 
puissances entières positives de h, k, et [, si 


f(&,y,2) = 2 + y ++ 2 — Dry — 2xz — 2yz. 
2001. Développer la fonction 


. f(G, y) = esiny 


jusqu'aux termes du 3°"€ ordre inclus à l’aide de la formule 
de Maclaurin. 
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2002. Développer la fonction 
f(x, y) = cos x cos y 


jusqu'aux termes du 4°mt ordre inclus à l’aide de la for- 
mule de Maclaurin. 
2003. Développer la fonction 


f (x, y) = y” 


jusqu'aux termes du second ordre inclus au voisinage du 
point (1, 1) à l’aide de la formule de Taylor. 
2004. De ie la fonction 


f @, y) = e**? 


jusqu’ aux termes du 3îm€ ordre inclus au voisinage du point 
(1, —1) à l’aide de la formule de Taylor. 

2005. Etablir les formules approchées aux termes du 
troisième ordre près par rapport aux grandeurs @& et B pour 


les De 
(+ a)n + (1+B)" 
+ : jp CEE CERE 


si |æ | et | | sont petits par rapport à 1. 

2006*. A l’aide du développement de Taylor jusqu'aux 
termes du second ordre, calculer approximativement les 
expressions 


a) 1,03; 0,98 ; b) (0,95)°"24. 


2007. z est la fonction implicite de x et y définie par 
l'équation 2 — 2xz + y — 0 qui prend la valeur z = 1 pour 
z — 1 et y = 1. Donner plusieurs termes du développement 
de la fonction z suivant les puissances croissantes de x — 1 
et y — f. 


a) arctg 5% as 


$ 13. Extrémums des fonctions de plusieurs variables 


10. Définition de l'extrémum d'une fonc- 
tion. On dit que la fonction f (x, y) a un maximum (resp. minimum) 
f (a, b) au point P (a, b), si pour tous les points P” (x, y) différents 
de P d’un voisinage suffisamment petit du point P l'inégalité 

f(a, bd) > f(x, y) (resp. f (a, b) <f (x, y)) est satisfaite. Les maxi- 
AE et les minimums d'une fonction sont appelés ses exztrémums. 
On définit d'une manière analogue les extrémums d’une fonction de 
trois variables et plus. 
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20 Conditions nécessaires d'extrémums. 
Les points en lesquels une fonction différentiable f (z, y) peut avoir 
un extrémum (appelés encore points stationnaires) sont déterminés 
en résolvant le système d'équations 


fx, y) = 0, f,(x, y) =0 (1) 


(conditions nécessaires d’extrémum). Le système (1) est équivalent 
à une équation, à savoir df (x, y) — 0. Dans le cas général, en un 
point d’extrémum P (a, b) dela fonction (x, y}, soit que df (a, b) =—0, 
soit encore que df (a, b) n'existe pas. 

30. Conditions suffisantes d'extrémums. 
Soit P (a, b) un point stationnaire de la fonction f (x, y), c'est-à-dire 
un point tel que df (a, b) = 0. Alors: a) si d?f (a, b) < 0 pour dr + 
+ dy? > 0, f (a, b) est un maximum de la fonction f (x, y); b) si 
d°f (a, b) => 0 pour dr? + dy? > 0, f (a, b) est un minimum de la 
fonction f (x, y); c) si d°f (a, b) change de signe, f (a, b) n’est pas 
un extrémum de la fonction f (x, y). 

Les conditions énoncées sont équivalentes aux suivantes: soit 
fz(a, b)=fi(a, b)—0 et A = fi (a, b), B = fry(a, b), C = 
= fyy (a, b). Formons le discriminant 


A = AC — B. 


Alors: 1) si A > 0, la fonction possède un extrémum au point 
P (a, b), à savoir un maximum si 4<< 0 (ou C << 0), un minimum si 
A > 0 (ou C > 0); 2) si A<O, il ny a pas d'extrémum au point 
P (a, b); 3) si A = 0, on ne peut rien dire en ce qui concerne l'exis- 
tence d’un extrémum de la fonction au point P (a, b) (ce cas nécessite 
une étude plus approfondie). 

40. Cas d'une fonction de plusieurs varia- 
bles. Pour une fonction de trois variables et plus, les conditions 
nécessaires d'existence d’un extrémum sont analogues aux conditions 
(1) et les conditions suffisantes sont analogues aux conditions a), 
b), c) de 3°. 


Exemple 1. Etudier les extrémums de la fonction 
z2= D + 3xy? — 15xr — 12y. 


Solution. Calculons les dérivées partielles et formons le 
système d'équations (1): 


9z 2 2 0 22 _Gry—142— 
Ze = 82? + 3y —15—0 0 —6ry—12—0 
ou 
a + y2—5=0, 
zy—2=0. 


En résolvant ce système, on trouve quatre points stationnaires: 
P1 (1,2); P2(2, 1); Ps(—1, —2); Pi(—2, —1). 
Calculons les dérivées secondes | 


22 d°z 92z 
Ge 0% Grog gE 
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et formons le discriminant A = AC — B? pour chaque point sta- 
tionnaire. 


4) Pour le point P:: 4= (5) —6; B= | —) — 12; 
P1 P: 


[A 


. dx? Ôz dy d 
C— (5), —6; A—AC—B?=36—144 0. Ainsi, au point P, il 
_ 1 


n'y a pas d'extrémum. 

2) Pour le point P: : À — 12, B — 6, C — 12, À = 144—36 > 0, 
A > 0. Au point P:, la fonction a un minimum. Ce minimum est 
égal à la valeur de la fonction pour x = 2, y —1. 


2min = 8 + 6 — 30 — 12 — —28. 


3) Pour le point Ps: À = —6, B = —12, C = —6, À = 36 — 
— 144 < 0. Il n’y a pas d'extrémum. 
4) Pour le point P,: À = —12, B = —6, C = —12, À = 144 — 


— 36 > 0, À < 0. Au point P, la fonction a un maximum égal à 
2max = —8— 6 + 30 + 12 — 28. 

50. Extrémum lié. Dans le cas le plus simple, l’eztrémum 
lié d’une fonction f (x, y) est, par définition, le maximum ou le mini- 
mum de cette fonction atteint sous la condition que les variables sont 
liées par l'équation p (x, y) — 0 (équation de liaison). Pour déterminer 
l'extrémum lié d’une fonction f (r, y) en présence de la relation 
œ(x, y) = 0, on forme l'équation auxiliaire dite équation de 
Lagrange 

F(2, y) = f(x y) + Àp(z, y), 
où À est un facteur constant indéterminé, puis on cherche l’extrémum 


ordinaire de cette fonction. Les conditions nécessaires d’extrémum 
donnent le système des trois équations suivantes 


oF _ 2! 
(2) 


\ (x, y) =0 
à trois inconnues x, y, À, d'où on peut, en général, déterminer ces 
inconnues. 
En ce qui concerne l’existence et le caractère de l'extrémum lié, 
ce problème se résout en étudiant le signe de la différentielle secon- 
de de la fonction de Lagrange 


OF ,, d2F 0?F 
dF (x, Le ed dy+ az dy? 


pour le système de valeurs x, y, À obtenu de (2) et avec la condition 
que dr et dy soient liées entre elles par l'équation 


0 99 ;,— 2 L 


Précisément, la fonction f (x, y) a un maximum lié si d’F <Oet un 
minimum lié si @F > 0. En particulier, si le discriminant A pour 
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la fonction F (r, y) au point stationnaire est positif, on a alors en ce 
point un maximum lié pour la fonction f (x, y) si À << 0 (ou C << 0) 
et un minimum lié si À > 0 (ou € >- U). 

De manière analogue, on trouve l’extrémum lié d’une fonction 
de trois variables et plus en présence d’une ou plusieurs équations de 
liaison (dont le nombre doit cependant être inférieur au nombre de 
variables). Dans ce cas, on doit introduire dans la fonction de Lagrange 
autant de facteurs indéterminés qu’il y a d'équations de liaison. 


Exemple 2. Déterminer l’extrémum de la fonction 
2 = 6 — 4x — 3y 
avec la condition que les variables zx et y satisfont à l’équation 
+ y = 1. 
Solution. Ce problème se ramène à un problème géométri- 
de qui consiste à déterminer la plus grande et la plus petite valeur 
e la cote = du plan = = 6 — 4z — 3y pour les points d’intersection 


de ce plan avec le cylindre x? + y* = 1 
Formons l'équation de Lagrange 


F(z,y=6—4z—3y+ À (+ y — 1). 


On a = 442, = 3 +2. Les conditions néces- 
saires nous donnent le système d'équations 
—4+2àx =0, 
—3+2Ày=0, 
a +y=1, 


en le résolvant on trouve 


= 2 ? 1 5 ’ Yi — 5 ’ 
>; 5 4 3 
a = TD Éd ep) V2 TT ere 
Puisque 
02F 0? o2F 
ae —9 
ôx? = 2h, Ôx *T'Hauè oy? =2h; 
on a 


EF = 2} (dr° + dy). 


4 
Si 15 » ZT = F et y = À on a d'F > 0,et, par conséquent, en ce 
4 
point la fonction a un minimum lié. Si À — —+, z = —+ et y = 
—_ + on a d'F <0et, par conséquent, en ce point la fonction a un 


maximum lié. 
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Ainsi, 


16, 9 
ëmax=0+e te 11, 

16 9 
nb sie 


60. Plus petite et plus grande valeur d'une 
fonction. Une fonction différentiable dans un domaine fermé 
borné atteint sa plus petite (resp. plus grande) valeur soit en un point 
stationnaire, soit en un point de la frontière du domaine. 


Exemple 3. Déterminer la plus grande et la plus petite va- 
leurs de la fonction ù 
2= + —-zy+z+y 
dans le domaine 
z < O0, y < 0, z+y> —5. 
Solution. Le domaine indiqué est le triangle (fig. 70). 
1) Trouvons les points stationnaires : 


4 
t3:0 (#0) 2x = 2r—y+1—0, 


(3-4) 


x 


G;-4) d'où z — —1, y— —1; on trouve Île 
>] point M (—1, —1). 

Au point M, la valeur de la fonc- 
tion est =3s — —1. L'étude de l’extré- 
(0;-3) mum n'est pas obligatoire. 

; 2) srusiane la fonction sur la 
rontière du domaine. 
Fig. 70 Pour z—=0, on a == y°<+ 
et le problème se ramène à la déter- 
mination de la plus grande et de la plus petite valeur de cette fonction 
d'une variable sur le segment —3 < y < 0. En faisant l'étude, 2 


trouve que (2,.4.5)x—0 — 6 au point (0, —3); (2,.2.1)x=0 — 2 


2 
On a pour y—=0,:—:1+ 71. De même, on trouve que 


au point (o, —+) 


= 6 au point (—3, 0); po = —- au point 


(Zp-g.v)y=0 (Zp.p.r)y= Z 


1 
(-3: 0). 

Pour z+y—=—3 où y= —3—zx on a 2: = 3x° + 9x + 6. 
De la même manière que précédemment, on . trouve que 


3 | 3 
(Zn. p-Dxty=-3 DES 4° point (-5 , —+) ; (Ep. g.o)x+y=-3 = 6M 
coïncide avec (z,. gru)x=0 et (2.8. > — On aurait pu étudier l'ex- 
trémum lié de la fonction sur la droité z + y = —3 sans la ramener 


à une fonction d’une variable. 
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3) En comparant toutes les valeurs obtenues de :, on en déduit 
que 2h.g.p — 6 aux points (0, —3) et (—3, O0), 2h.p.o — —1 au 
point stationnaire 4f. 


Etudier le maximum et le minimum des fonctions de 
deux variables suivantes : 


2008. z=(z—1)+2y. 2015. z—(2+y)e- (0), 


2 2 1+z-y 
2009. = — (x — 1}° — 2y°. 2016. 2", 
EE VIF FE 
2010. 2— 2 +zy ty —27—y. 
2011. 2=2yÿ (0—z—-y)(7>0, y 0). 


2012. RE RCE 


2013. :=7y/ 1— 

2014. z = 1 — (x + . 
Déterminer les extrémums des fonctions de trois variables : 

2017. u = 2° + y° + 2 — zy + x — 2z. 

2 =2 2 

2018. u=z+ +++ (x 0, y>0, z2>0). Ù 
Déterminer les extrémums des fonctions données sous forme 
implicite : 

2019*%. 2° + y° + 2 — 2x + 4y — 6z — 11 = 0. 

2020. 2° — y* — 3x + 4y + +z—8—=0. 
Définir les extrémums liés des fonctions: 


2021. z = zy pour z + y = 1. 
2022. z = zx + 2y pour 2° + y = 5. 


2023. z—1°+y° pour +=. 
2024. z—cos* x + cos y pour y—z— Le 
2025. u—z—2y+2z pour Mi pe 

2026. u= 2 +y +7 pour + ur FE +5 =1(>b>e>0). 
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2027. u = xy°2 pour x + y +z=12 (25>0, y>0, 
z > 0). 

2028. u = xzyz avec les conditions x + y + z = 5, zy + 
+ yz + zz = 8. 

2029. Démontrer l'inégalité 


Le l A RE 
IE > Ways 


si z>0, y>0, z>0. 


Indication. Chercher le maximum de la fonction u = zyz 
avec la conditionz+y+:—=sS 


2030. Déterminer la plus grande valeur de la fonction 
z=1+zx+2y dans les domaines: a) x>0, y >0, 
z+y<1Â;, brz20, y<0, z—-y<Li. 

2031. Déterminer les plus grandes et les plus petites 
valeurs des fonctions a) z = x°y et b) z = 2° — y° dans 
le domaine 2° + y* < 1. 

2032. Déterminer la plus grande et la plus petite valeur 
de la fonction z = sin x + sin y + sin (t + y) dans le 
domaine 0ZSrz<F : 0Ly<. 

2033. Déterminer la plus grande et la plus petite valeur 
de la fonction z = 2° + y — 3zy dans le domaine0 £<zr < 
<2, —1<y<2. 


$ 14. Problèmes sur la détermination 
des plus petites et plus grandes valeurs 
des fonctions 


Exemple 1. On demande de décomposer le nombre positif 
a en trois nombres de manière que leurs produits soient maximums. 


Solution. Désignons par x, y, a — x — y les trois nombres à 

déterminer. Cherchons le maximum de la fonction f (x, y) = xy (a — 
— Z — ÿ). 
D'après la nature même du problème, on considère la fonction 
f (x, y) à l’intérieur du triangle fermé x >0, y>0, x+y<a 
(fig. 71). 

En résolvant le système 


fes y) = y (a — 2x — y) 
y) 


0, 
je, y) =z(a—x—2y) = 0 
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! à | . | ) a a 
on trouve à l’intérieur du triangle un point stationnaire unique (5 5 :) 
Pour ce point, vérifions si les conditions suffisantes sont satisfaites. 
On a 


fex(z, v)=—2y, futz, v)=a—2r—2y, fou(r, y) = —2z. 


” a a 2 
Par conséquent, A=fes(S. 3)= 3% Y 
& a 1 
B=fa(S 5)=-50 
æ a a 2 
C= fyy (5. 5) = 3" 
et 
A=AC—B'>0, A <0. (a; 0) 
Ainsi, au point É ’ :) la fonction Fig. 71 


atteint son maximum. Puisque sur les 


côtés du triangle { G y) = 0, ce maximum est donc la plus 

grande valeur, c est-à-dire le produit est maximum si z = y = a — 
a : aÿ 

Sn la valeur de ce maximum est 57 - 


Remarque. On aurait pu résoudre ce problème par la mé- 
thode des extrémums liés en cherchant le maximum de la fonction 
u = zyz avec la condition z + y + z = a. 


2034. Déterminer parmi tous les parallélépipèdes rectan- 
gles de volume donné V celui dont la surface totale est 
minimum. 

2035. Déterminer les dimensions d’une baignoire rectan- 
gulaire ouverte de capacité V donnée pour que sa surface 
soit minimum. 

2036. Déterminer parmi tous les triangles de périmètre 
2p donné celui dont la surface est maximum. 

2037. Déterminer un parallélépipède rectangle de sur- 
face S donnée de volume maximum. 

2038. Mettre le nombre positif a sous la forme d’un 
produit de quatre nombres positifs de manière que leur 
somme soit minimum. 

2039. Trouver un point M (x, y) sur le plan XOY de 
manière que la somme des carrés des distances aux trois 
droites z = 0, y = 0, zx — y + 1 = 0 soit minimum. 

2040. Déterminer un triangle de périmètre donné 2p de 
manière qu'en le faisant tourner autour de l’un de ses côtés 
il engendre un corps de volume maximum. 
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2041. On donne dans le plan trois points matériels 
P, (x, UTE P: (z2; y), P; (Zs; y3) de masses Mi, M2, Ma. 
Déterminer la position du point P (x, y) de manière que le 
moment quadratique (moment d'inertie) du système de 
points donné par rapport au point P (c'est-à-dire la somme 
mP;,P° + m2P2P° + m3P,P°) soit minimum. 

2042. Faire passer par le point M (a. b, c) un plan de 
manière qu’il forme avec les plans de coordonnées un tétra- 
èdre de volume minimum. 

2043. Inscrire un parallélépipède rectangle de volume 
maximum dans un ellipsoïde. 

2044. Déterminer les dimensions extérieures d’une caisse 
ouverte, dont l'épaisseur des parois Ô et la capacité (inté- 
rieure) Ÿ sont données, de manière que la dépense de maté- 
riel utilisé pour faire cette caisse soit minimum. 

2045. Déterminer un point de l’ellipse 


en lequel la tangente forme avec les axes de coordonnées un 
triangle de superficie minimum. 
2046*. Déterminer les axes de l’ellipse 


51° + 8zy + 5y° = 9, 


2047. Inscrire dans une boule un cylindre de surface 
totale maximum. 

2048. Les lits de deux cours d'eau (entre les limites 
d'un certain domaine) sont approximativement représentés 
par la parabole y — 2° et la droite z — y — 2 — 0. On 
demande de réunir les deux cours d’eau par un canal recti- 
ligne de manière que sa longueur soit minimum. Par quels 
points on devra le faire passer? 

2049. Déterminer la plus courte distance du point 
M (1,2,3) à la droite 


nn 
1312: 


2050*. Les points À et B se trouvent dans des milieux 
optiques différents séparés l’un de l’autre par une droite 
(fig. 72). Soient vw, et v. les vitesses de propagation respec- 
tives de la lumière dans le premier milieu et le second. 
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On demande de déterminer à l’aide du « principe de Fer- 
mat », d’après lequel le rayon lumineux sc propage suivant 
la ligne brisée AMB qui exige le minimum de temps, la 
loi de réfraction des rayons lumineux. 

2051. Déterminer à l’aide du « principe de Fermat » la 
loi de réflexion sur un plan d’un rayon lumineux se pre- 
pageant dans un milieu homogène (fig. 73). 

2052*. Lorsqu'un courant électrique Z se propage dans 
un circuit électrique de résistance R, la quantité de chaleur 


Fig. 72 Fig. 73 


dégagée pendant l’unité de temps est proportionnelle à J*/?. 
Décomposer le courant Z en courants J;, Z2, I: à l’aide de 
trois conducteurs de résistance R;, R2, R3 de manière que 
la chaleur dégagée soit minimum? 


$ 15. Points singuliers des courbes planes 


10 Définition du point singulier. Le point 
M (zo, Yo) d’une courbe plane f (x, y) — 0 est appelé point singulier 
si ses coordonnées vérifient simultanément les trois équations 
f (os Yo) — 0, fire vo) — 0, f; (os yo) = 0. 


20. Principaux types de points SR 
Supposons qu’en un point singulier M (x, yo) les dérivées secondes 


À = f;3 (to, Yo); 
B = f%, (&0, Vo), 
C— Foy (Zo> Yo) 
ne sont pas toutes nulles et 
A = AC — B!, 
179 259 


alors, 
a) si A > 0, M est un point isolé (fig. 74); 
b) si A < 0, M est un nœud (point double) (fig. 75); 


c) si À — 0, alors M est soit un point de rebroussement de 1° espèce 
(fig. 76) ou de sr espèce (fig. 77), soit un point isolé ou un point 


d'osculation (fig. 7 


Fig. 74 Fig. 75 Fig. 76 


Pour résoudre les problèmes de cette section, on demande de 
construire les courbes. 


D % 


Fig. 77 Fig. 78 


Exemple 1. Monterer que la courbe y? = ax? + 23 a un 
nœud si a > 0; un point isolé si a << 0; un point de rebroussement 
de première espèce si a = 0 


Solution. Ici f(x, y) = az? + 23 — y2. Calculons les déri- 
vées partielles et alone le à 0 


fe (x, y) = 2az + 3 = 0, 
fo Ge, D = —2y = 0. 
Ce système a deux solutions: © (0, 0) et N [| — Sa, 0 }, mais les coor- 


données du point N ne vérifient pas p A AMAUIOR de la courbe donnée. 
Ainsi, il n’y a qu'un point singulier O 
Calculons les dérivées secondes et leurs valeurs au point O: 


fx y) Si 2a + 6x, A = 24, 
fy&n=0, B=0, 
lu (x, y) = —2, C = —2, 

A = AC — B? = —4a. 
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Par conséquent, 

< 0 et le point O est un nœud (fi : 79); 

> 0 et le point O et un point isolé (fig. 80) . 

— 0. Dans ce cas, l'équation de la courbe est y* = 2 


Fig. 79 Fig. 80 Fig. 81 


ou y= +; y existe seulement pour z > 0; la courbe est symé- 
trique par rapport à l'axe OX qui est une tangente. Par conséquent, 
le point # est un point de rebroussement de première espèce (fig. 81). 


Déterminer la nature des points singuliers des courbes: 
2053. y° = —2° + ri, 
2054. (y — 2} = x°. 
2055. afy° — arf — 7x5. 
2056. 2°y* — 2° — y? = 0. 
2057. 2° + y° — 3azy = 0 (folium de Descartes). 
2058. y (a — x) = 2° (cissoïde). 
2059. (x? + y*)* = a° (x? — y*) (lemniscate). 
2060. (a + x) y* = (a — x) x® (strophoïde). 
2061. (2° + y) (Tt — a} = br (ax 0, b>0) (con- 
choïde). 
Considérer les trois cas 
1)a>b; 2)a=b; 3) a< b. 


2062. Etudier la varjation de Ja nature du point singu- 
lier de la courbe y* = (x — a) (x — b) (x — c) en fonction 
des valeurs de a, b, c (a S b L c sont réels). 
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$ 16. Enveloppes 


190. Définition de l'enveloppe. On appelle enveloppe 
d'une famille de courbes planes la courbe (ou l'éseuble de courbes) 
qui est tangente à chacune des courbes de la famille donnée ; en outre, 
en RsSuR e ses points l'enveloppe est tangente à une courbe de la fa- 
mille. 


20. Equation de me op pe Si une famille de 
courbes dépendant d’un paramètre variable a 
f (2, y, œ) = 0, 


a une enveloppe, alors les équations paramétriques de cette dernière 
se déterminent à l’aide du système 


d'équations 
Î (z, y, à) = 0, 


Rena=o 


En éliminant dans le système (1) 
le paramètre a, on en déduit une 
équation de la forme 


D (x, y) = 0. (2) 


Il faut remarquer que la courbe 
(2) obtenue formellement (que l’on 
Fig. 82 appelle courbe discriminante) peut 
: contenir le lieu géométrique des 
points singuliers de la famille consi- 
dérée qui est étranger à l'enveloppe de cette famille, si cette 
enveloppe existe. : 
On recommande de faire un dessin lors de la résolution des pro- 
blèmes de ce paragraphe. 
Exemple. Trouver l'enveloppe de la famille de droites 


zcosa+ysina—p—0 (p = const, p > 0). 


Solution. La famille de droites considérées dépend du para- 
mètre a. Formons le système d'équations (1) 
zcosa+ysina—p= 0, 
—z sin a + y cos a = (0. 
En résolvant ce système par rapport à x et y, on en déduit les 
équations paramétriques de l'enveloppe 
z—=pCOSG, y —=PpSIin. 


En élevant au carré ces deux équations puis en les ajoutant, on éli- 
mine le paramètre «: 
a+ y= pi. 


Ainsi, l'enveloppe de la famille de droites considérées, est une 
circonférence de rayon p et de centre à l'origine des coordonnées. 
La famille de droites donnée est la famille des tangentes à cette cir- 
conférence (fig. 82). 
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2063. Trouver l'enveloppe de la famille de cercles 


(G—a) +=. 
2064. Trouver l'enveloppe de la famille de droites 


y=kr+ 
(4 est le paramètre variable). 

2065. Trouver l'enveloppe d'une famille de cercles de 
rayon À et dont les centres se trouvent sur l’axe OX. 

2066. Trouver une courbe qui enveloppe un segment de 
longueur ! quand ses extrémités 
glissent sur les axes de coordon- 
nées. 

2067. Trouver l'enveloppe d’une 
famille de droites formant avec 
les axes de coordonnées un triangle 
d’aire constante S. 

2068. Trouver l'enveloppe des 
ellipses d’aire constante dont les Fig. 83 
axes de symétrie coïncident. 

2069. Etudier «les courbes discriminantes» des familles 
de courbes suivantes (C est le paramètre variable): 

a) .des paraboles cubiques y = (x — C); 

b) des paraboles semi-cubiques y? = (x — CŸ; 

c) des paraboles de Neile y° = (x — C}; 

d) des strophoïdes (a + x) (y — CŸ = 2° (a — x). 

2070. L'équation de la trajectoire d’un projectile lancé 
du point O avec une vitesse initiale v, sous un angle & avec 
l'horizontale (on néglige la résistance de l'air) est 


e 


£T° 
2v2cos a 


t, 


y=ziga— 


En prenant l'angle &« comme paramètre, on demande de 
déterminer l’enveloppe de toutes les trajectoires du projectile 


situées dans un même plan vertical (« parabole de sûreté ») 
(fig. 83). 


$ 17. Longueur d’un arc de courbe gauche 


La différentielle de l'arc d'une courbe gauche en coordonnées 
cartésiennes est 


ds= V'är+ dy? + dzt 
où z, y, z sont les coordonnées courantes d’un point de la courbe. 
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Si 
z=z(t), y=yl(t), z=2(t) 


sont les équations paramétriques de la courbe gauche, la longueur de 
l’arc de courbe compris entre les valeurs t{ = t, et t = t: du paramètre 


est 
SALE CÉ 
On demande de calculer la longueur de l’arc de courbe 


dans les exercices n°5 2071-2076: 


2071. z=t, y, 2% de 1—0 à 1=2. 
2072. x=—2cost, y—2sint, z= 1 de {1—0 à {= 1. 


2073. z=et cost, y=etsint, z—et de t—0 à t arbi- 
traire. 


2074. y=+, 2=+ de z=0 à z—6. 


2075. z° — 3y, 2zy — 9z du point © (0, 0, 0) jusqu’au 
point M (3, 3, 2). 


2076. y—aarcsin +, um du point O(0,0, 0) 


7 4 a—7z 


jusqu’au point M (xo, Yo, 2o)- 
2077. La position d’un point à un instant £ (£ >> 0) quel- 
conque est donnée par les équations 


T—= 21, y=lMmt z=°. 


Déterminer la vitesse moyenne du mouvement entre le 
instants ? — 1°’et £{ — 10. 


$ 18. Fonction vectorielle d’une variable scalaire 


40. Dérivée d'unefonction vectorielle d’une 


— — 
variable scalaire. La /onction vectorielle a = a (t) est dé- 
finie quand on se donne trois fonctions scalaires a, (t), a, (t) et a, (t), 
ses projections sur les axes de coordonnées, 


a = as (+ ay (9j + a: (0 
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La dérivée d'une fonction vectorielle a = a (t) par rapport à 
la variable scalaire t est une nouvelle fonction vectorielle définie par 
l'égalité 

da a(t+At)— a(t) das(t) +. daylt}+ da. (t) 
a __,. a — a(t) dax 4 y VJ—+ a- (t) + 
nn At du mode LU qe 


Le module de la dérivée d’une fonction vectorielle est 


da | _ 
dt | 


+ + 
rte du rayon vecteur variable r = r(t) décrit une courbe 
gauche 


— + + —+ 
r=z(ti+y(i+z(t)k 
appelée hodographe du vecteur r. 


La dérivée _. est un vecteur tangent à l'hodographe au point 
correspondant, en outre 


dr __ ds 
dt| dt’ 
où s est la longueur de l’arc de l’hodographe comptée à partir d’une 
—+ 
certaine origine. En particulier, z | = 1. 
| dr — | , 
Si le paramètre t est le temps, =vest le vecteur vitesse de l’ex- 
dr dv 
> — 
trémité du vecteur r et — _ — w le vecteur accélération de l'ex- 


trémité du vecteur r. 

20. Principales règles de dérivation des 
ALLÉE vectorielles d'une variable sca- 
aire. 


+ — + 

d + —+ —+ da db dc 

——— 21 os = — mn = em 
Dr ro RS né TEA RT TE 

d ,—+ da . | 
2) — (ma)=—m —, où m est un scalaire constant ; 

dt dt 

d dp — da … : : : 
3) PT (ga) = a+tP-r: où p (t) est une fonction scalaire de ft; 
9 HUb=Tb+tas: 
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5) “il X "TT ? 
_da. dp . 
+ F4 Hd 
7) Le. si |a|—const. 


E xemple 1. Le rayon vecteur d’un point mobile à un instant 
quelconque ai donné par l'équation 
Tr= Ti — 4 +38k. (1) 
Déterminer la trajectoire, la vitesse, l'accélération du mouvement. 
Solution. L'équation (1) se transcrit comme suit 
z=id, y=—48û, : = 30. 


En éliminant le temps f, on trouve que la trajectoire du mouvement 
cst la droite 


0  —4 3 
On détermine la vitesse du mouvement en dérivant l'équation (1) 
dr . 
A — —8tj +Gtk 
et l’accélération du mouvement 
dr 
dE —8j+6k. 


La grandeur de la des est 


(—=8) + (61011. 


Remarquons que 1 us NP est constante et est égale à 
dr 


= VE = 10. 


2078. _Démontrer que l'équation vectorielle Tr —7, L 


= (r: — T;) t, où r, et re sont les rayons vecteurs de deux 
points donnés, est celle d’une droite. 


2079. Définir les hodographes des fonctions vectorielles 
suivantes : 


a)r—at+c; c) r = a cos t + b'sint: 
b)r=at+bf; d)r=—acht+bsht, 


où a, bet c sont des vecteurs constants, les vecteurs a et b 
étant perpendiculaires entre eux. 
2080. Calculer la dérivée de la fonction vectorielle 


a (9 = a (t) a (£), où a (t) est _une fonction scalaire et 


a (£) un vecteur unitaire lorsque a a (t) est un vecteur varia- 
ble: 1) seulement en longueur, 2) seulement en direction, 
3) en longueur et en direction (cas général). Expliquer le sens 
géométrique des résultats obtenus. 

2081. En utilisant les règles de dérivation des fonctions 
vectorielles par rapport à une variable scalaire, établir la 
formule de dérivation _du produit mixte de trois fonctions 
vectorielles a, bet c. 

2082. Trouver la dérivée par rapport au paramètre £ du 
volume du parallélépipède construit sur les trois vecteurs 

a=i+tii +Ëk; 
b=ti—)+TEk; 
c= —Ëi + tj j + k. 


2083. L’ tonton du mouvement est 


è 


} 


r = cost + 4j sin L, 


où t est le temps. Déterminer la trajectoire, la vitesse et 
l'accélération du mouvement. Construire la trajectoire du 
mouvement et les vecteurs vitesse et accélération pour 
t=0, 1=Tett——. 

2084. L'équation du mouvement est 


r = di cos t + 2j sin t + 3kt. 


Déterminer la trajectoire, la vitesse et l'accélération du mou- 
vement. Calculer les grandeurs de la vitesse et de l’accélé- 
ration du mouvement et déterminer leurs directions pour 


TX 
t—=0 et =. 


2085. L'’équation du mouvement est 


ES 
r = À cos a cos ot + j sin & sin ot + k sin wt, 


où «& et w sont des constantes et # le temps. Déterminer la 
trajectoire du mouvement, les grandeurs et les directions de 
la vitesse et de l'accélération du mouvement. 
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2086. L’équation du mouvement d’un projectile (négli- 
geant la résistance de l'air) est 


2 —+ 


T= Vo — "5 k, 


— 
OÙ Uofloxs Voyr Voz} est la vitesse initiale. Déterminer la 
vitesse et l'accélération pour t arbitraire. 

2087. Démontrer que si un point se déplace sur la para- 


bole y — , z — 0 de manière que la projection de la 
vitesse sur l'axe OX reste constante (7 — const) , Son 
accélération reste aussi constante. 

2088. Un point se trouvant sur le filet d’une vis que l’on 
visse dans une poutre décrit l'hélice 


z—acos 0, y—asin6, z— h6, 


où 6 est l’angle de rotation de la vis, a le rayon de la vis 
et k la progression de la vis pour une rotation d’un radian. 
Déterminer la vitesse du mouvement de ce point. 

2089. Déterminer la vitesse d’un point qui se trouve sur 
la circonférence d'une roue de rayon a, animé d’un mouve- 
ment de rotation de vitesse 
angulaire w constante de ma- 
nière que son centre se déplace 
d’un mouvement rectiligne de 
vitesse constante ». 


$ 19. Trièdre naturel 
attaché à une courbe gauche 


En chaque point non singulier 
M (z, y, =) d’une courbe gauche 


r = r(t),on peut attacher un trièdre 
naturel formé par trois plans récipro- 
quement perpendiculaires (fig. 84) : 

4) le plan osculateur MM,M; 


dr ar, 
Fig. 84 contenant les vecteurs nu À n° 


— 


2) le plan normal MM2:M; perpendiculaire au vecteur Ÿ et 


| 3) le plan rectifiqant MMM; perpendiculaire aux deux autres 
plans. 

L'intersection de ces trois plans donne trois droites: 1) la tan- 
gente MM, 2) la normale pricipale MM, 3) la binormale MM3, dé- 
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finies respectivement par les vecteurs: 
ES 


1) T=T (vecteur de la tangente); 
— + 

r : | 
a * dé (vecteur de la binormale); 


3) N = B x T (vecteur de la normale principale). 
Les vecteurs unitaires correspondants sont 


2) B — 


+ TT = B + NN 
=, =, V=— 
IT | |B] IN] 
et peuvent être calculés d’après les formules 
dt 
es V = B=tTxv 
: dt 
ds 


Si X, Y, Z sont les coordonnées courantes d’un point de la tangen- 
te, l'équation de la tangente est de la forme 


X—z Y—y Z—z 


Tr Sa Ty EE T, ? (1) 
où Te= +: Ty= S : T= +, de la condition de perpendicula- 
rité d'une droite et d’un plan, on en déduit l'équation du plan 
norma) 

Te (X — 2) + Ty —y)+ T(Z— 323 = 0. (2) 


En remplaçant dans les équations (1) et (2) Tx, Ty, T; par B:, By, 
B;, et N;, Ny, Nz on trouve respectivement les équations de la 
binormale et de la normale principale et respectivement celles du 
plan osculateur et du plan rectifiant. 

Exemple 1. Déterminer les principaux vecteurs unitaires 


+ —+ — 
T, V, B de la courbe 
z = t, =, z:=8 
au point { = 1. 
Former les équations de la tangente, de la normale principale 
et de la binormale en ce point. 
Solution. Ona 


r=tittj+ek 


et 
” F4 + + + 
= it 2j + 31%k, 
dt 
dr +. 


D'où, pour t=1: 


. ijk 
B=T x DE = 123 = Gi— 6j +2 ; 
026 
N=BXT=|6 —62|—=—22:—16j +18k. 
1 23 


+ HIER + 33 + —1{i—8j+9% 
LE ? B = OV 
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l’équation de la binormale et 
z—1 y—1 z—1 


= 6 ve 


l'équation de la normale principale. 
Si l'équation de la courbe gauche est donnée par l'intersection 
de deux surfaces 
F(x, y, 2) =0; G(x, y, z) = 0, 
. dr . d?r 
à la place des vecteurs a et ge 20 peut prendre Îles vecteurs 


dr {dz, dy, dchet dr {dr, dy, d’z}, où une des variables x, y, =: peut 
être considérée comme indépendante et sa différentielle seconde 
comme nulle. 


Exemple 2. Former l'équation du plan osculateur du cercle 
D+p+s=6, ztyt+z=0 (3) 


au point M (1, 1, —2). 
Solution. On a, différentiant le système (3) et en considé- 
rant z comme variable indépendante, 
zdz+ ydy+ zdz= 0, 
dz + dy + d=0 


de + dy + y My + di + z z = 0, 
dy + diz = 0. 


et 
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En faisant z=1, y—1, z2— —2, on à 


Par conséquent, le plan osculateur est défini par les vecteurs 


{dr, —dz, 0} et {0,— 2 des, À a} 


ou 
{1, —1, O0} et {0, —1, 1}. 


D'où le vecteur normal au plan osculateur: 


IE TR 
Dll=t 0e 
0 —1 1 


et, par conséquent, son équation est 
—1 (5 — 1) — (y — 1) — (+ 2) = 0, 
c'est-à-dire 


ztyt+z=o0, 


ce st quoi on devait s'attendre, puisque notre courbe est située dans 
ce plan. 


2090. Déterminer les principaux vecteurs unitaires ©t, 
v, B de la courbe 
z—=1—cost, y —=sint, z=t 


au point t=S. 


2091. Déterminer les vecteurs unitaires de la tangente 
et de la normale principale en un point quelconque de la spi- 
rale conique 


r = et (i cos & + j sin { + ). 
Déterminer les angles formés par ces droites et l’axe OZ. 


2092. Déterminer les principaux vecteurs unitaires ï, 
, B de la courbe 
PTS D =2T 
au point x = 2. 
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2093. Former les équations des droites formant le trièdre 
naturel en un point arbitraire de l'hélice 


z—=acost, y —=asiné, z = bt. 
Déterminer les cosinus directeurs de la tangente et de la 
normale principale. 


2094. Former les équations des plans définissant le trièdre 
naturel attaché à la courbe 


++ =6, —-p +À—-4 
au point M (1, 1,2). 


2095. Former les équations de la tangente, du plan nor- 
mal et du plan osculateur à la courbe 


z=t, y—=t, z—=tÛ% au point M (2, 4,8). 


20956. Former les équations de la tangente, de la normale 
principale et de la binormale en un point quelconque de la 
courbe 


Déterminer les points en lesquels la tangente à cette courbe 
est parallèle au plan x + 3y + 2z—10=0. 

2097. Former les équations de la tangente du plan oscu- 
lateur, de la normale principale et de la binormale à la 
courbe 

t? 
T=t, y=—t, 2=— 
au point { = 2. Calculer les cosinus directeurs de la binor- 
male en ce point. 


2098. Former les équations de la tangente et du plan 
normal aux courbes suivantes: 


a)z=Recos t,y = Rsintcost,z— Rsint pour t — 


b)z=2 +y*, z=y au point (1,1,2); 
c) + y + 2 = 25,zx + z — 5 au point (2, 2 V3, 3). 
2099. Former les équations du plan normal à la courbe 


» 


z=2 — y", y = zx à l’origine des coordonnées. 
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2100. Former l'équation du plan osculateur à la courbe 
z=e, y=et, z—=tV2 au point t = 0. 

2101. Former l’équation du plan osculateur aux courbes : 

a) +y + —=9, 2 — y — 3 au point (2,1,2); 

b) 2° = 4y, 2° — 24z au point (6,9, 9); 

C2 + À = a°, y? + z° = b* en un point quelconque 
(to, S 0: Zo). 


2102. Former les équations du plan osculateur, de la 
normale principale et de la binormale à la courbe, 


Pt, L =72 
au point (1,1, 1). 
2103. Former les équations du plan osculateur, de la 
normale principale et de la binormale à l’hélice conique 
z = tcost, y = tsint, z = bt à l’origine des coordonnées. 


Déterminer les vecteurs unitaires de la tangente, de la nor- 


male principale et de la binormale à l’origine des coor- 
données. 


$ 20. Courbure et torsion d’une courbe gauche 


40. Courbure. On appelle courbure d’une courbe au point M 
le nombre 


où o est l'angle formé par les tangentes (angle de contingence) aux 


extrémités de l'arc MN de la courbe, As la longueur de cet arc. R s’a 
pelle rayon de courbure. Si la courbe est donnée par une équation de 


la forme r = r (s) où s est la longueur de l’arc, alors 


+ 
d?r 
ds® 


1 


—" 
— 


R < 


Dans le cas d’une représentation paramétrique générale, on a 


dr © d?r 
| dt ° dt° 
+ (1) 
LA 
dt 
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20. Torsio n. On appelle torsion (seconde courbure) d'une courbe 
au point 4 le nombre 


ae 


FE m 
p 
où 6 est l'angle de rotation de la binormale (angle de contingence de 
seconde espèce) aux points de l’arc MN de la courbe. La grandeur p 
s'appelle le rayon de torsion ou rayon de seconde courbure. Si r = r (s), 
— + > 
dr dîr dÿr 
ds ds? ds 
dr \2 
ds3 } 
où on prend le sisne moins ‘dans le cas où les vecteurs et v ont 
la même direction et le signe plus dans le cas contraire. 
Sir = r (1), où test un paramètre quelconque, alors 
ne + —+ 
dr d?r dÿr 
dt dû dis ; 
dr. dir\? * 
r r 
(x) 
Exemple 1. Déterminer la courbure et la torsion de l'hélice 


—+ 
dB 
ds 


Ter 
p 


he 
p 


r=ia cost+ ja sin t + k bt (a > 0). 


Solution. Ona 


— 


dr 7 js 
7 = —tasin £+ ja cos t + kb, 
> 
dr nd ne. 
a = ia COS {Ja Sin EF, 
+ 
d3r +. £: ns 
des = ta Sin — ja Cos £. 
D'où 
+ 1 + 
dr d | ! PTE rs 2 
—acost —asint 0 
et 


+ + + —asint acost b 
dr d?r .dîr | —acost —asint 0 | —a*b. 
dt dt? dif asint —acost 0 
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Par conséquent, d'après {es formules (1) et (2), on à 


À _a Va F6 . a 

R (a?+p2)/2 a+ bi 
et 

1 a?b b 


p  a2(a2+bi) a+b:! 


c'est-à-dire que la courbure et la torsa ‘na de l’hélice sont constantes. 
30. Formules de Frenet 


— En — + + > 
dv d__T,B d&__% 
ds Rd Rp ds bp 


2104. Démontrer que si la courbure en chaque point 
d'une courbe est nulle cette courbe est une droite. 


2105. Montrer que si. la torsion en chaque point d'une 
courbe est nulle, alors cette courbe est plane. 


2106. Montrer que la courbe 

z=i+S+2Ë, y—=2—21+5%, z—1—-À 
est plane; déterminer le plan dans lequel elle se trouve. 

2107. Calculer la courbure des courbes: 


a) z = cos ft, y —siné, z = ch { au point &é = 0; 
b)—gÿ +2 —1,y — 2x + z = 0 au point (1, 1,1 


2108. Calculer la courbure et la torsion en un point 
arbitraire des courbes: 


a) z—e cost, y =esint, z—=e; 
b)z—=acht, y—asht, z—at (hélice hyperbo- 
lique). 


2109. Déterminer les rayons de courbure et de torsion 
en un point arbitraire (x, y, z) des courbes: 


a) x° — 2ay, 2 — Ga°z; 
b) z$ — 3p°y, 2rz = p°. 


2110. Démontrer que les composantes tangentielle et 
normale de l'accélération w sont données par les formules 


+ du + — 2 —+ 


Dee M 
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où vest la vitesse, À le rayon de courbure à la trajectoire, 


x et v sont les vecteurs unitaires de la tangente et de la 
normale principale à la courbe. 


2111. Un point se déplace uniformément avec la vitesse 


v sur l’hélice r=ia cos t{ + ja sin #t + btk. Calculer son 
accélération w. 


2112. L'équation du mouvement est 
T=ti+ fi + PE. 
Déterminer aux instants £ = 0 et { = 1: 1) la courbure 


de la trajectoire et 2) les composantes tangentielle et nor- 
male de l'accélération du mouvement. 


CHAPITRE VII 
INTÉGRALES MULTIPLES ET INTÉGRAL S 
CURVILIGNES ‘ 


$ 1. Intégrale double en coordonnées rectangulaires 


40. Calcul direct des intégrales doubles. 
L'intégrale double d’une fonction continue f (x, y) étendue à un do- 
maine fermé borné S est, par définition, la limite des sommes inté- 
grales doubles correspondantes 


JU re para lim 2 Dif(numarum, (1) 
4 


max Ax;+0 
(Ci max Ay,—0 : 


OÙ Az = zj4s — ti, AY = y+1 — y et la somme étant étendue 
aux valeurs de i et de k telles que les points (x;, y») appartiennent au 
domaine S. 


Fig. 86 


20. Ordre des limites d'intégration dans 
une intégrale double. On distingue deux types fonda- 
mentaux de domaines d'intégration. 

1) Le domaine d'intégration S (fig. 85) est limité à gauche et à 
droite par les droites z = x; et z — r:(r72 > x1), en bas et en haut par 
les courbes continues y = @, (x) (4B) et y = @2 (x) (CD) [2 (x) > 
> m1 (x)] coupées par la droite z = X (x, < X < z2) seulement en 
un point (voir fig. 85). Dans le domaine S la variable z varie de z; 
à x, et la variable y, pour x constant, de y; — qi (x) à ya = P2 (2). 


eit 


Le calcul de l'intégrale (1) peut se ramener à l'intégration d'une inté- 
grale simple d’après la formule 


Xx2  P2(x) 


firenta-(z | rœuna 
(S) X1 Pix) 
ga(x) 
où, quand ôn calcule Î f(z, y) dy, la grandeur z 
P1(x) 


est supposée constante. 

2) Le domaine d'intégration S est limité inférieurement et supé- 
rieurement par les droites y = y; et y = y2 (y: >> y1), à gauche et à 
droite par Îles courbes continues z—11(y) (4B) et z=— 
— 12 (9) (CD) [hr (y) SP: (v)], coupées par la droite y = Y (y, < 
< Ÿ < y2) Seulement en un point (fig. 86). 

__ De même que précédemment, on a 


ya  va(r) 
[] le naed= | ay | fear, 
(S vi  Ÿi(v) 
va(u) 
en outre, dans l'intégrale f(x, y) dx 
Ÿi1(0) 


y est considérée constante. 

Si le domaine d'intégration n'’ap- 
partient pas à l’un des types de domaine 
que l’on vient de considérer, on tâche 
alors de le partager en domaines partiels dont chacun appartiendrait 
à l'un des deux types précités. | 


Exemple 1. Calculer l'intégrale 
1 1 


= | az | (z + y) dy. 
0 x 


Solution. 
1 ° Î 
1e (er Te (Th) (ere 
0 0 


Exemple 2. Déterminer les limites d'intégration pour l’in- 
tégrale 


| | f (æ, y) dr dy, 


(S) 
si le domaine d'intégration S (fig. 87) est limité par l’hyperbole y? — 
— 2 = 1 et par les deux droites z = 2 et rx = —2 (on a en vue le 


domaine qui contient l’origine des coordonnées). 
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Solution. Le domaine d'intégration ABCD fig. 87) est 
limité par les deux droites x = —2 et x — 2 et les deux branches d'hy- 


perbole 
1+zr? et y-= — V1+7z1, 


c'est-à-dire que nous avons affaire à un domaine du premier typo. 
O 


n a 
2 Vita 
le pardy= (a | fen. 
(S) =2 Vire 
Calculer les intégrales doubles suivantes : 
2 3 5 
2113. | du (a+ 2y) dx. 2417. Î dy | (z+ 2y)dr. 
0 v2-4 
& 2 e 2x a 
y 
2114. [ar (M. 2118. (de Î rar. 
3 1 0 a sin 
x 
1 | 24 2 3cos op 
L ° É 
2115. [ar (-. 2119. | dp | rsintqur. 
0 0 RES 0 
2 
2 x 1 V1-x2 
2116. faæ | en . 2120. | dz | VITE y dy. 
1 1 0 0 


Ecrire les équations des courbes limitant les domaines 
auxquels sont étendues les intégrales doubles ci-dessous et 
dessiner ces domaines: 


2 2—y 3 2x 
2121. | dy | f(z,y)dr. 2124. | & | f(æ, y) dy. 
6 2 x 
1 + 
x+9 3 V 25 -x2 
2122. FLY j JG v)dy. 2125. [ar [| fe ya. 
0 0 
4 1017 2 x+12 


2123. [ & | f(x, v)dr. 2126. | dz | f(x, y) dy. 
0 y 2 | 


x3 
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Indiquer les limites d’intégration dans l’un et l’autre 
ordre dans l'intégrale double 


À Î Ce y) dx dy 


(S) 


pour les domaines S indiqués ci-dessous. 

2127. S est un rectangle de sommets O (0, 0), À (2, 0), 
B (2,1), C (0,1). 

ra S est le triangle de sommets © (0, 0), À (1, O0), 
B (1, 1). 

2129. S est le trapèze de sommets O (0, 0), À (2, 0), 
B (1,1), C (0,1). 

2130. S est le parallélogramme de sommets À (1, 2), 
B (2,4), C (2,7), D (1,5). 

2131. S est le secteur circulaire 0AB de centre au point 
O (0. 0) et dont les extrémités de l’arc de cercle sont les 
points À (1,1) et B (—1,1) (fig. 88). 


Fig. 88 


2132. S est le segment parabolique droit AOB, limité 
par la parabole BOA et le segment de la droite BA, passant 
par les points B(—1,2) et A (1,2) (fig. 89). 

2133. S est la couronne circulaire limitée par deux cir- 
conférences de rayons r — 4 et À — 2 de centre commun 
O (0, O). 

2134. S est limité par l’hyperbole y* — 1° — 1 et la cir- 
conférence 2° + y* — 9 (on a en vue le domaine qui contient 
l’origine des coordonnées). 

2135. Indiquer les limites d'intégration dans l'intégrale 
double 


| | f(x, y) dx dy 
(S) 
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Si le domaine S$S est défini par les inégalités 
a)z2>0;: y>0; r+y<iÂ; d) y>zr; z>—1; y<i; 
ba + <a: dy Lr<y—+ 2; 
+ <z; 0Ly<a. 
Changer l’ordre d'intégration dans les intégrales doubles 
suivantes : 


& 12x 2a V4ax 
2136. | d À FC, y) dy. 2140. { de | f(x, y) dy. 
0 3x° 0 V2ax-x3 
2137. a [rc a 2141. (av rl f(x, y) dz. 
9 2x 0 1-73 
a Vaz-x3 V3-1u3 
2138. | dr | f(x, y) dy. 2142. [a Î f(x, y)dr. 
0 ax? 
a ee : 
Fe | + f(z, y) dy. 
DE x R VR3-x2 
2143. Î äz | (x, y) dy + Î dz Î f(x, y) dy. 
0 0 R V2 0 
2 


x sin x : 


2144. [ a | f(x, y) dy. 
0 


0 
Calculer les intégrales doubles suivantes : 


2145. | x dr dy, où S est le triangle de sommets O (0, 0), 


A(1,1) ce B (0, 1). 
2146. [| x dr dy, où le domaine d'intégration S est li- 


(S) 
mité par la droite qui passe par les points À (2, 0), B (0, 2) 
et l’arc de cercle de centre au point C (0, 1) et de rayon 1 
(fig. 90). 
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___ drdy à ; 
2147. VE Vas où S est la partie du cercle de 


rayon a.de centre au point O(0, O0) appartenant au premier 
quart de plan. 


2148. ff V2 — y dx dy, où S est le triangle de sommets 
0(,0), AU, —1) et B(4, 1). 

2149. ff V'zy — y? dz dy, où S est le triangle de sommets 
O (0, 0), AGO, 1) et B(1, 1). 


A(2;0) À 
éd 90 Fig. 91 


2150. 1] eù dx dy, où S est un triangle curviligne OAB, 


limité _. ‘la Sarabole ?—zx et les droites z=0, y—1 
(fig. 91). 


2151. ff Zd7dY Là S est le segment de parabole limité 
(S) 


dE HR 


par la parabole y= + et la droite y= x. 
2152. Calculer les intégrales et dessiner les domaines 
auxquels elles sont étendues : 
1+cos x 
dx | y°sin z dy; 
Ô 
1 


US 
dz | ya; c) ( dy | z' sin? y dr. 
' ) 


On recommande de faire préalablement le dessin pour 
les exercices n° 2153-2157. 
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2193. Calculer l’intégrale double 


ff zy* dx dy 
(S) 
si S est le domaine limité par la parabole y? — 2pzx et la 
droite z = p. 
2154*. Calculer l'intégrale double 


ff zy dx dy 

(S) 
étendue au domaine S limité par l'axe OX et le demi-cercle 
supérieur (z — 2)° + y* = 1. 


2155. Calculer l'intégrale double - 

| | dx dy 

«) V28—7z 

où S est le cercle de rayon a tangent aux axes de coordon- 


nées et se trouvant dans le premier quart de plan. 
2156*. Calculer l'intégrale double 


ff y dx dy, 
(S) 
où $ est le domaine limité par l’axe des abscisses et un arc 
de cycloïde 
z=R(t—sinf), 
y = R (1 — cost). 
2157. Calculer l'intégrale double 
fi zy dx dy, 
(S) 


où le domaine d'intégration S est limité par les axes des 
coordonnées et l’arc d'’astroïde 


z—=Reost, y—=Rsin*t (o<i<T) & 


2158. Calculer la valeur moyenne de la fonction f (x, y)— 
= zy® sur le domaine S{0<z<1, 0<Ly<i}. 


Indication. On appelle valeur moyenne de la fonction f (x, y) 
sur le domaine S le RE: défini comme suit: 


T=—+ | | Î (z, y) dx dy. 
(S) 
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2159. Calculer la valeur moyenne du carré de la distance 


du point M (x; y) du cercle (x — a)° + y? < R*° à l'origi- 
ne des coordonnées. 


$ 2. Changement de variables dans 
une intégrale double 
49. Intégrale double en coordonnées po- 
laires. Lorsqu'on passe dans une intégrale double en coordonnées 


rectangulaires (r, y) aux coordonnées polaires (r,œp), liées aux 
coordonnées rectangulaires par les formules 


z—=rcosp, y —=rsin, 
on a la formule 


[1 f (x, y) dr dy = [1 f (r cos q, r sin q) r dr àq. “) 


Si le domaine d'intégration (S) est limité par les rayons r — a 
et r = B(a<$) et les courbes r — r; (p) et r — r2 (p) où r1 (p) 
et r2 (p) (r1 (p) < r2 (p)) sont des fonctions uniformes sur le segment 
a < p< B, on peut alors calculer l'intégrale double d’après la formule: 


B ra(®) 


| | F (q,r)r dr d@= | dp \ F(®, r)rdr 
(S) œ r1(@) 
où F(p, r)=f(rcos p, r sin). Quand on calcule l'intégrale 
ra(p) 
F(q,r)rdr, 
r1(P) 


est supposée constante. 
Si le domaine d'intégration n'appartient pas aux cas considérés, 
on le partage en domaines du type considéré. 


20. Intégrale double en coordonnées cur- 
vilignes. Dans le cas plus général, si dans l'intégrale double 


Î | f (x, y) dx dy 
(S) 


on a besoin de passer des coordonnées x, y aux coordonnées u, v liées 
aux coordonnées x, y par des fonctions continues et différentiables 


z—= lu, v), y =" (u, v) 


réalisant une correspondance biunivoque et bicontinue entre les points 
du domaine S du plan XY et les points du domaine S’ du plan UV, 
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et le jacobien 


7 D (2, y) = du ou 
D (u, v) Oz dy 


conservant un signe constant dans le domaine S, alors la formule sui- 
vante 


fire nés dy= | Ÿ Het vhs Ÿ (u, v)]| 2 | du do 
(S) °) 
est vraie... 

Les limites de la nouvelle intégrale se déterminent suivant la 
règle rss d’après la forme du do- 
maine S’. 


Exemple 1. Après avoir passé 
aux coordonnées polaires, calculer 


| | V1 y ar dy, 


(S) 
où le domaine S est le cercle de rayon 
R = 1 de centre à l'origine des coor- 
données (fig. 92). 
Solution. En posant z=rcos, 
y = rsin, on a 


VAi-z y 
= V1 — (r cos p}?—(r sin p)° = V1-r:. 


Puisque, dans le domaine S, la coordonnée r pour œ arbitraire 
varie de 0 à 1, et o varie de Oà2x,ona 


27 1 
2 
jf V'1—22— y° dr dy — | dp | rVi-rdr = T. 
0 0 


(S) 


Passer aux coordonnées polaires r et q et indiquer les 
limites d'intégration par rapport aux nouvelles coordonnées 
dans les intégrales suivantes: 


1 { 
2160. jæ| f(x, y) dy. 


2161. (ar (1275) dy. - 
0 0 
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2162. Î| Î(z, y)dz dy, 
(S) 


où S est le triangle limité par les droites y=—zx, y—= —xz, 
y = À. 
1 - 1 
2163. | dx | f (©) dy. 
jæirte 
2164. f f(x, y) dx dy, où S est le domaine limité par la 
(S) 
lemniscate 


(2° + y) = af (2° — y°). 
2165. Calculer l'intégrale double 


ff y dx dy 
(S) 


après avoir passé aux coordonnées polaires, où S est le demi- 
cercle de diamètre a et de centre 


au point C (5, 0) (fig. 93). 


2166. Après avoir passé aux 
coordonnées polaires, calculer l’in- 
tégrale double 


Fig. 93 il (2° + y?) dx dy 
(S) 
étendue au domaine limité par la circonférence 2° + y? — 
= 2azt. 
2167. Après avoir passé aux coordonnées polaires, calcu- 
ler l'intégrale double 


1] Var dr dy, 


où le domaine d'intégration S est le demi-cercle de rayon a 
et de centre à l’origine des coordonnées situé au-dessus de 
l’axe OX. 

2168. Calculer l’intégrale double de la fonction f (r, @) = 
— r sur le domaine limité par la cardioïde r = a (1 + cos ) 
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et la circonférence r — a. (On a en vue le domaine qui ne 
contient pas le pôle). 
2169. Calculer l'intégrale 


a Va-x 
| az | V x? + y° dy, 
0 


0 


en passant aux coordonnées polaires. 
2170. Calculer l'intégrale 


[Va y ds dy, 
(S) 


en passant aux coordonnées polaires, où le domaine S est 
une boucle de la lemniscate 


Œ+ff=é(é—-y) (20). 
2171*. Calculer l'intégrale double 
TEE ar 
(S) 
étendue au domaine $ limité par l’ellipse F+# 1, en 
passant aux coordonnées polaires généralisées 


z =. 
—=rCcosp, +—rsin@. 


2172**. Transformer 


C 


Ÿ ae (re au 
0 ax 


(0 < &œ < Bet c > 0) en introduisant les nouvelles variables 
U—=Z+y, uv = y. 

2173*. Effectuer le changement de variables u = x + y, 
v —zxz—y dans l'intégrale | 


(ae (6 y) dy. 
0 0 


2174**. Calculer l'intégrale double 
| az dy, 


(S) 


où S est le domaine limité par la courbe 


2  y\2 zx y 


— 5%: 


7 RE 
Indication. Effectuer le changement de variables 
z = arCcoS®, y = brsin y. 

$ 3. Calcul des aires 
19, Aires en coordonnées rectangulaires 


L'aire d’une figure plane S est 


Si le domaine S est donné par les inégalités a < r < b, @ (x) < 


<y<vŸi(z), on a 
b (x) 
s=| dx | dy. 
a (x) 


20. Aire en coordonnées polaires.Sile domaine S 
en coordonnées polaires r et œ est donné par les inégalités a << q < 


<B,<r<F(p),0ona 
B F() 


S= | [rapar= | do | r dr. 
(S) œ  f{(®) 


2175. Construire les domaines dont les aires sont don- 


nées par les intégrales: 
Vas 


2 x+2 
D) | # J dz, 


Calculer ces aires et changer l'ordre d'intégration. 
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2176. Construire les domaines dont les aires sont données 
par les intégrales: 


TI 


arctg 2 3 sec p 2 a (1-+cos @) 
a) | dy | rdr;, b) | do | r dr. 
ELA U LH a 
4 2 


Calculer ces aires. 

2177. Calculer l'aire de la figure limitée par les droites 
z=Yy,z=2y,zt+ty=a, z + 3y=a (a > 0). 

2178. Calculer l'aire de la figure située au-dessus de 


l'axe OX et limitée par cet axe, la parabole y* = 4azx et la 
droite z + y = 3a. 


2179*. Calculer l'aire de l’ellipse 
(y — zÿ + z° = 1. 


2180. Calculer l'aire de la figure limitée par les para- 
boles 


y = 107 + 25 et y = —6z + 9. 


2181. Après avoir passé aux coordonnées polaires, calcu- 
ler l'aire de la figure limitée par les courbes 


+y = 2x, É+yÿ = 4r, y=2, y = 0. 


2182. Calculer l'aire de la figure limitée par la droite 
r cos @ = 1 et la circonférence r — 2. (On a en vue la figure 
qui ne contient pas le pôle). 


2183. Calculer l'aire de la figure limitée par les courbes 
r=a(i{+cosp) et r—=acosp (a > 0). 
2184. Calculer l’aire de la figure limitée par la courbe 
22 y2\2 22 y? 
( 5) 7 4 9° 
2185*. Calculer l'aire intérieure à l'ellipse 
(zx — 2y + 3Ÿ + (3x + 4y — 1}° = 100. 

2186. Calculer l'aire du quadrilatère curviligne limité 
par les arcs de paraboles 2° = ay, 2? = by, y* = ax,y* = zx 
(O<a<b, 0<a< hf). 


19—0361 2599 


Indication. Introduire les nouvelles variables u et v ex 
posant 
= uy, y? = vz. 
2187. Calculer l’aire du quadrilatère curviligne limité 
par les arcs de courbes y* — ax, y* — bzx, zy = a, zy =8$ 
(0<a< bd, 0< « < B). 


Indication. Introduire les nouvelles variables x et v en 
posant zy = u, y? = vz. 


$ 4. Calcul des volumes 


Le volume V d'un cylindre limité supérieurement par une surface 
continue z = f (x, y), inférieurement par le plan z = 0 et latérale- 
ment par une surface cylindrique droite ayant pour trace sur le plan 
XOY le domaine S (fig. 94) est 


V = |] f(x, y) dr dy. 


2188. Exprimer à l’aide d’une intégrale double le volume 
de la pyramide de sommets O (0, 0, 0), À (1, 0, 0), B (1, 1, 0) 
et C (0, 0,1) (fig. 95). Indiquer les limites d'intégration. 


à C(0:0;1) | 


Fig. 94 Fig. 95 
Pour les exercices n° 2189-2192 dessiner le corps dont 
le volume est donné par les intégrales doubles: 
{ 1-x 2 Vi-23 
2189. js [Aya 2191. [az | (1— zx) dy. 
0 0 Ô Ô 


2190. [ee Fu y)dy. 2192. jee fes dy. 
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2193. Dessiner le corps dont le volume est donné par l'in- 
tégrale 
a Vai-x2 
| dx | Va 2° y" dy, 
0 0 


et, à l’aide de considérations géométriques, calculer cette 
intégrale. 

2194. Calculer le volume du corps limité par le parabo- 
loïde elliptique z = 22° + y* + 1, le plan x + y — 1 et les 
plans de coordonnées. 

2195. Un corps est limité par le paraboloïde hyperboli- 
que z = 2° — y* et les plans y = 0, z = 0, x = 1. Calculer 
son volume. 

2196. Un corps est limité par le cylindre 2° + 2? = a? 
et les plans y = 0, z = 0, y — x. Calculer son volume. 

Calculer les volumes des corps limités par les surfaces 
suivantes : 


2197. az = y°, D +y =r, z= 0. 

2198. y = Vx, y=2Vx, z+z—=6, z=0(. 

219. z 2 Ty, y—=2, y—=1, z=0. 

2200. z+y+z—a 3r+y—a +zr+y—ay=— 
=0, z=0(. 

2 22 b 

2201. +1, y=—z, y=0, 20. 

2202. 2° + y* = 2ax, z = ax, z2 = fr («œ > B). 

Employer les coordonnées polaires et les coordonnées 
polaires généralisées pour les exercices n°5 2203-2211. 

2203. Calculer le volume total du corps intérieur au 
cylindre 2° + y* = a° et l’hyperboloïde 2x? + y? — 2? — 
= —. 

2204. Calculer le volume total du corps intérieur au cône 
2(&2 +y)—%—=0 et l'hyperboloïde 2x? + y° — 2° — 
— 0? 


2205. Calculer le volume du corps limité par les surfaces 


2a3 = +ÿ, +yS—z — à, z—=0. 
2206. Calculer le volume de l’ellipsoïde 


2 2 2 
B+f+it 
2207. Calculer le volume du corps limité par le parabo- 
loïde 2az = z° + y* et la sphère 2° + y° + z? — 3a°. (On 
a en vue le volume intérieur au paraboloïde.) 


19% 297 


2208. Calculer le volume du corps limité par le plan 
XOY, le cylindre z° + y° — 2ax et le cône 2° + y? — 7°. 
2209. Calculer le volume du corps limité par le plan 
XOY, la surface z — ae- (+15) et le cylindre 2° + y° — R*. 
2210. Calculer le volume du corps limité par le plan 


y® s 22 
+ et le cylindre + 


y° z 
Fe 
2211. Dans quel rapport l'hyperboloïde z° + y* — 2° — 
— d partage le volume de la boule 1° + y° + 7 < 3a°? 
2212*. Calculer le volume du corps limité par les surfaces 
z=0(z>0, 


z=2z+y,zy =AÂ,2zy =2,y = zx, y = 2x, 
y > O). 


$ 5. Calcul des aires des surfaces 


L'aire © d’une surface uniforme à plan tangent variant continü- 
ment z = f (x, y) et de projection sur le plan XOY le domaine S est 


= [S v1+(2)+4(2) +(2) dz dy. 


2213. Calculer l’aire de la portion de plan ++ = 


comprise entre les plans de coordonnées. 

2214. Calculer l'aire de la portion de la surface du cylin- 
dre 2? + y? — R° (z > 0) comprise entre les plans z — mx 
et z=nz (m>œn> 0). 

2215*. Calculer l’aire de la portion de la surface du cône 
2° — y? = 7° comprise dans le premier dièdre et limitée par 
le plan y+z= a. 

2216. Calculer l'aire de la portion de la surface du 
cylindre 2° + y? — ax découpée par la sphère z° + y? + z2 = a?. 

2217. Calculer l'aire de la portion de la surface de la 
sphère 2° + y? + z° = a? découpée par la surface 


E+h=1. 


2218. Calculer l'aire de la portion de la surface du para- 
boloïde y° + z° = 2ax comprise entre le cylindre y° = ax 
et le plan z = 4. 
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2219. Calculer l’aire de la portion de la surface du cy- 
lindre 2° + y* — 2ax comprise entre le plan XOY et le cône 
D'EUT, 7, 

2220*. Calculer l'aire de la portion de la surface du cône 
x — y* — 7 intérieure au cylindre 2° + y* = 2az. 

2221*. Démontrer que les aires des portions des surfaces 
des paraboloïdes 2° + y* — 2az et x° — y* — 2az découpées 
par le cylindre 1° + y? — R° sont égales. 

2222*. On découpe une boule de rayon a par deux 
cylindres circulaires tangents le long d’un des diamètres de 
la boule et de diamètre de base égal au rayon de la boule. 
Calculer le volume et l'aire de la surface restante de la 
boule. 

2223*. On découpe dans une sphère de rayon a une 
ouverture de base carrée de côté égal à a. L’axe de l’ouver- 
ture coïncide avec le diamètre de la boule. Calculer l'aire 
de la portion de sphère découpée par l'ouverture. 

2224*. Calculer l'aire de la portion de l'hélice z — 


— 0 arctg + contenue dans z > 0, y >0, z > 0 et inté- 
rieure aux cylindres 2° + y? = a° et 2° + y° = b*. 


$ 6. Applications mécaniques de l'intégrale double 


10. Masse et moments statiques d'une pla- 
que. Si S est un domaine du plan XOY et p (x, y) la densité superfi- 
cielle de cette plaque au point (z, y), alors la masse M de cette plaque 
et ses moments statiques M ret M y par rapport aux axes OX et OY sont 
donnés par les intégrales doubles 


M= [5 P(z y)ardy, Mx= [1 ve (z, y) dr dy, 


My= | 2p(e nas ay. (1) 
(S) 
Si la plaque est homogène, on a p (x, y) = const. 


20. Coordonnées du centre de gravité d'une 
plaque.SiC(x, y) est le centre de gravité d’une plaque, on a 


où M est la masse de la plaque et Mx, My ses moments statiques par 
rapport aux axes des coordonnées (voir 10). Si la plaque est homogène, 
on peut poser p — 1 dans les formules (1). 
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30. Moments d'inertie d'une plaque. Les moments 


d'inertie d'une plaque par rapport aux axes OX et OY sont respecti- 
vement 


Ix= || ocenaa, = [ap mad. 
(5) {S) 


- 


Le moment d'inertie d’une plaque par rapport à l’origine des coordon- 
nées est : 


L= | | G+u9)p(2 9) de dx +ir. (3) 
(S) 


En faisant p (x, y) — 1 dans les formules (2) et (3), on a les moments 
d'inertie géométriques d’une figure plane. 


2225. Déterminer la masse d’une plaque circulaire de 
rayon À si sa densité en un point quelconque est proportion- 
nelle à la distance de ce point au centre et est égale à 6 sur 
le bord de la plaque. 


Fig. 96 Fig. 97 


2226. Une plaque a la forme d’un triangle rectangle de 
côtés OB = a et OA = b; en outre, sa densité en un point 
quelconque est égale à la distarce de ce point au côté OA. 
Calculer les moments statiques de la plaque par rapport 
aux côtés OA et OB. 

2227. Calculer les coordonnées du centre de gravité de la 
figure OmAnO (fig. 96) limitée par la courbe y = sin z 
et la droite OA qui passe par le centre des coordonnées et 


le sommet À (<=. 1) de la sinusoïde. 


2228. Calculer les coordonnées du centre de gravité 
de la figure limitée par la cardioïde r = a (1 + cos œ). 
2229. Calculer les coordonnées du centre de gravité 


d’un secteur circulaire de rayon a et d'angle au sommet 2x 
(fig. 97). 
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2230. Calculer les coordonnées du centre de gravité 
de la figure limitée par les paraboles y* — 4x + 4 et y* — 
— —27 + 4. 

2231. Calculer le moment d'inertie par rapport à l’axe 
OX du triangle limité par les droites x +y—2,zx—2,y—2. 

2232. Déterminer le moment d'inertie d'une couronne 
cylindrique de diamètres d et D (d< D): a) par rapport 
à son centre et b) par rapport à son diamètre. 

2233. Calculer le moment d'inertie d’un carré de côté 
a par rapport à l’axe qui passe par son sommet et qui est 
perpendiculaire au plan du carré. 

2234*. Calculer le moment d'inertie par rapport à la droi- 
te y — —a du segment de parabole y® — ax, délimité par la 
droite zx = a. 

2235*. Calculer le moment d'inertie par rapport à la 
droite x — y de la figure limitée par l'hyperbole xzy = 4 
et la droite zx + y = 5. 

2236*. Dans une plaque carrée de côté a, la densité en 
un point quelconque est proportionnelle à la distance de ce 
point à l’un de ses sommets. Calculer le moment d'inertie 
de la plaque par rapport à un des côtés qui passent par ce 
sommet. 

2237. Calculer le moment d'inertie de la cardioiïde 
r — a (1 + cos ) par rapport au pôle. 

2238. Calculer le moment d'inertie de la figure limitée 
par la lemniscate r° — 2a* cos 2 par rapport à l'axe perpen- 
diculaire à son plan et qui passe par le pôle. 

2239*. Calculer le moment d'inertie par rapport à l’axe 
OX d'une plaque homogène limitée par un arc de cycloïde 
z=a(t—sint), y — a (1 — cos t) et l'axe OX. 


$ 7. Intégrales triples 


19 Intégrale triple en coordonnées rec- 
tangulaires. L'intégrale triple de la fonction f (x, y, =) étendue 
au domaine V est, par définition, la limite des sommes intégrales tri- 
ples correspondantes: 


Z, y, :) dr dy dz — a “Un 22) ArsAyiâzs. 
FIT rc A 2 2 yj, 2x) AriAyjAz 


4 max Ay:+0 1 k 


max à:,—+0 
Le calcul de l'intégrale triple se ramène au calcul successif de trois 


intégrales simples ou au calcul d’une intégrale double et d’une inté- 
grale simple. 
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Exemple 4. Calculer 


I = | | | z3y°z dx dy dz, 


(V) 
où le domaine V est défini par les inégalités 
OKr<1, OLKy<Kr, O<Lz<zy 
Solution. Ona 


1 x 1 ! 
Er 5 5 10 
nr Er = | LX = | Pod 
| d r-5e IE 1 110 * 
0 0 0 0 0 
Exemplo Calculer 
J'{ [22 a dy ds 


étendue à l’ellipsoide 


22 


Ep nt. 


Sulution. 


le r° dr [iue-f 228 y de, 


(V) 
22 
où Sy est la figure limitée par l'ellipse +1, z—= 


— const, et est égale à 


z2 z a 
Sy 1 Ta e DÆ a xbc (1-5) . 


On a donc finalement : 


2 dr dy d 
NE dy z= ne | z ( —+) = % c. 
(V) -a 

20. Changement de variables dansuneintégrale 
triple. Si dans l’intégrale triple 


IS fe, uv, 2) dr dy ds 
ÿ) 


296 


on a besoin de passer des coordonnées x, y, z aux coordonnées u, v, 
w qui sont liée aux coordonnées x, y, z par les fonctions z =  (u, 
v, w), y =%Ÿ(u, v, w), z = %(u, v, w), où les fonctions ®, %, x: 

1) sont continues ainsi que leurs dérivées partielles premières, 


Mr; pin) 


Fig. 98 Fig. 99 


2) établissent une correspondance biunivoque et bicontinue entre 
les points du domaine d'intégration V dans l'espace XYZ et les points 
d’un certain domaine V’ dans l’espace UVW, 

3) ont un déterminant fonctionnel (jacobien) 


0x Or ôz 
Ou Ov o0dvw 
(2, l'O OU 0 
7 D{u,v,w) | du ôv ôw 
0z Oz 07 


du dv dv 


qui conserve un signe constant dans le domaine V, alors on peut se 
servir de la formule 


| | | f (z, Ys z) dx dy dz = 
(V) 
_ Ï hl flp(u, v, w), du, v, w), y (u, v, w)]| 7] du dv dw. 
(F’) 


._ Er particulier, 1) pour les coordonnées cylindriques r, , À (fig. 98), 
où 
. T=rcosp, y=rsinp, z—=h, 
on trouve que 7 = r, 


2) pour les coordonnées sphériques ®@, %, r ( est la longitude, 
% la latitude, r le rayon vecteur) (fig. 99), où 


z = r COS Ÿ COS P, y = rcosbsinp, z—=rsinwŸ, 
on a { = r? cos Ÿ. 
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Exemple 3. Après avoir passé aux coordonnées sphériques, 
calculer 


| | | V2 + y +: dr dyd:, 
(V) 
où V est la boule de rayon R. 


Solution. Pour la boule, les limites de variation des coor- 
données sphériques œ (longitude), + (latitude) et r (rayon vecteur) sont 


IT 
0<p<2x, ve, 0 «< r<R. 


Donc, on a 


I 
2x a R 
| | | Va + y? + 2 dr dyd: = | de | dy Î r r? cos d dr = xR4. 
(V) 0 0 


30. Applications des intégrales triples. 
Le volume d’un domaine à trois dimensions de l'espace XYZ est 


v= {| | dx y dz. 
(V) 


La masse d’un corps occupant un domaine ŸV est 
M — | | | v (x, Y, 2) dr dy dz, 
(V) 


où y(z, y, z) est la densité du corps aux points (x, y, 2). 
Les moments statiques d'un corps par rapport aux plans de coor- 
données sont 


M= (ff Y(z, y, =): dz dy di; 
(V) 


Myz= | ( | ACT Y z) x dr dy dz; 
(2) 

Mzx= | [Ty y, Dudraya. 
(V) 


Les coordonnées du centre de gravité sont 
Myz = _ Mzx = _ Mxy 
M M 


Si le corps est homogène, on pose y (x, y, z) — 1 dans les es 
mules qui donnent les coordonnées du centre de gravité. 
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TZ = 


Les moments d'inertie par rapport aux axes de coordonnées sont 


je | | | (ÿ2 + 22) pe, y, 2) dr dy de: 
V) 


Ir= [TT een y te y 9 ds ayas 
(V) 
T7 = | [] (z? + y) y (x, y, =) dx dy dz. 
( 
En faisant dans ces formules y (z, y, z) — 1, on trouve les mo- 
ments d'inertie géométriques du corps. 
A. Calcul des intégrales triples 
Indiquer les limites d'intégration dans l'intégrale triple 
[ÂT f(x y, 2) de dy ds 
(V) 
pour les domaines V suivants. 
2240. V est le tétraèdre limité par les plans 
THEY Ez=Ai; 2=0) y—0, z—=0; 
2241. V est le cylindre limité par les surfaces 
z + y = R*, y—=0, z—-H. 
2242*. V est le cône limité par les surfaces 
a y? _ 2 


DE FE Zz—=C. 


2243. V est le volume limité par les surfaces 
_Zz=1—2 — 1%, 2 — 


Calculer les intégrales suivantes : 


1 
2244. feu = 


: VE LEXTE 
2 2Vx 2 


2245. Fe dy z dz. 
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Vai-x2 Va3-x2-y3 


2246. [ae dy = 


1-2x 1—-x—7y 


2247. É | dy Î xyz dz. 


2248. Calculer 
ff dx dy dz 
G+y+2+1) ? 
(V) 


où V est le domaine d'intégration limité par les plans de 
coordonnées et le plan rz+y+z—=î1 
2249. Calculer 


[TT tæ+y+ 2) dx dy de, 
(V) 


où V (domaine d'intégration) est la portion commune au 
paraboloïde 2az > r° + y? et à la boule + +A< 


< 3a°. 
2250. Calculer 

fif z° dx dy dz, 

(V) 


où Ÿ (domaine d'intégration) est la portion commune aux 
boules 2° + y° + 2? < R° et 2° + y + 7 < 2Rz. 


2251. Calculer 
J z dx dy dz, 


où PV est le Poname ne par le plan z=0 et la demi-el- 
lipsoïde supérieure + ++ re + = 1. 
2252. Calculer 


[(E+& +2) dr dy ds, 
(V) : 
où V est l’intérieur de l'ellipsoïde S+E +<=1 


2253. Calculer 
il z dx dy dz, 
(V) 


où V (domaine d'intégration) est limité par le cône 7° — 
3 
= + (2t+ y) et le plan z—. 


2254. Après avoir passé aux coordonnées cylindriques, 


calculer : 
[fi dx dy dz, 
(V) 


où V est le domaine limité par les surfaces 2° + y?+z?—2Rz, 
+y—7 et contenant le point (0,0, R). 
2255. Calculer 


2 
| dz 
0 
après avoir passé aux coordonnées cylindriques. 
2256. Calculer 
2r Vars Virni=aeg 
| dx | dy | dz, 
0  _V3rz-xi 0 
après avoir passé aux coordonnées cylindriques. 
2257. Calculer 
R VA  VREa=y 
fée | à | +, 
<R  _ Riz 


après avoir passé aux coordonnées sphériques. 
2258. Après avoir passé aux coordonnées sphériques, 
calculer l'intégrale 


[IT VU 2 dr dy ds, 
(V) 
où Ÿ est l'intérieur de la boule z° + y° + = < zx. 


V 2x—x2 a 


——, 
a 
cs 
N 
&, 
+ 
F 


U 0 


B. Calcul des volumes à l'aide 
des intégrales triples 


2259. Calculer, à l’aide d’une intégrale triple, le volume 
du corps limité par les surfaces 


y? = 4a° — Sax, y = ar, 2 = +Hh. 
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2260**. Calculer le volume de la portion du cylindre 
2° + y° = 2ax comprise entre le paraboloïde x° + y? — 2az 
et le plan XOF. 

2261*. Calculer le volume du corps limité par la sphère 
2x? + y* + 7 = a° et le cône z° = z° + y* (l'extérieur par 
rapport au cône). 

2262*. Calculer le volume du corps limité par la sphère 
+ y + z = 4 et le paraboloïde 2° + y — 3z (l’inté- 
rieur par rapport au paraboloïde). 

2263. Calculer le volume du corps limité par le plan XOY, 
le cylindre 2 + y° = az et la sphère 2° + y° + 2 — a° 
(l’intérieur par rapport au cylindre). 

2264. a le volume du corps limité par le parabo- 


loïde ++ = 2= et le plan zx = a. 


C. Applications mécaniques et physiques 
des intégrales triples 


2265. Déterminer la masse M d'un pp DS SRpee rec- 
tangle 0<r<a 0<Ly<b,0<z< c, si la densité au 
point (zx, 2e est p (x, y, 2) SR res 

2266. On découpe dans la boule 2° + ÿ + À < 
z >0, y > 0, z>0 un corps OABC limité aux sd de 


Le be A 
coordonnées et au plan ES 


++=1 (ae, bc) (fig. 100). 


Déterminer la masse de ce 
corps si la densité en chaque 
point (x.y,z) est égale à la 
cote de ce point. 

2267*. Dans un corps ayant 
la forme d’une demi-sphère 
+yp+Lz2<La, zZ>0, la 

Fig. 100 densité d’un point quelconque 

varie proportionnellement à la 

distance de ce point au centre de la sphère. Déterminer 
le centre de gravité de ce corps. 

2268. Déterminer le centre de gravité d’un corps limité 
par le paraboloïde y* + 22° = 4x et le plan x = 2. 

2269*. Déterminer le moment d'inertie d'un cylin- 
dre circulaire de hauteur h et de rayon de base a par rapport 
à l'axe servant de diamètre à la base du cylindre. 
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2270*. Déterminer le moment d'inertie d’un cône circu- 
laire de hauteur k, de base a et de densité p par rapport 
au diamètre de la base. 

2271**. Déterminer la force d'attraction exercée par un 
cône homogène de hauteur », d'angle au sommet & (suivant 
la section axiale) sur un point matériel de masse unité situé 
au sommet du cône. 

2272**. Montrer que la force d'attraction d’une boule 
homogène sur un point matériel extérieur à la boule ne varie 
pas si toute la masse de la boule est concentrée en son 
centre. 


$ 8. Intégrales impropres dépendant d’un paramètre. 
Intégrales multiples impropres 


19. Dérivation parrapport à un paramètre. 
Si certaines restrictions sur les fonctions f(x, a), f, (z, a) et des 


intégrales impropres correspondantes sont vérifiées, on a alors la 
règle de Leibniz 


oo 


_—_. | f (2 ©) d= | fa (x, a) dz. 


Exemple 1. Calculer en dérivant par rapport au paramètre 


e ea Bt 

| —— 47 (&@>0,B> 0). 
0 

Solution. Posons 


© 
-ax2 px 
{ Le Bx 


> dr = F (a, f). 
0 
Alors 
Fa, B 1 T 1 
oF(æ, UE -ax — _1_ ax = —— 
a Le dr=-—e de 3x * 


D'où F (œ, B)= + Inæ+C (B). Pour déterminer C (B), faisons dans 


cette dernière égalité æ«=—$. On trouve 0— —+InB+C(B). 
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F Inf. Par conséquent, 


D'où C'(B)=— 
F(@, B)= hu a++ In =, 


20. Intégrales doubles et triples impro- 
pres. 
a)Cas d'un domaine infini. Si la fonction f (x, y) 
est continue dans le domaine infini S, on pose 


. 


[fre y) dx dy= lim fire y) d: dy, (1 


(S) (0) 


où © est un domaine fini complètement intérieur à S, 6 + S signifie 
que nous dilatons le domaine © suivant une loi arbitraire de manière 
qu’il englobe tous les points du domaine S. Si la limite du second 
membre existe et est indépendante du choix du domaine ©, on dit 
que l'intégrale impropre correspondante est convergente, dans le cas 
contraire divergente. 

Si la fonction’à intégrer f (x, y) est non negative (f (z, y) > 0), 
alors, pour la convergence de l'intégrale pe re, il est nécessaire 
et suffisant que la limite du second membre de Pégalité (1) existe au 
moins pour un système de domaines © couvrant le domaine $, 

b)Cas des fonctions discontinues.Sila fonction 
f (z, y) est partout continue sur le domaine ferme fini S sauf au point 
P (a, b), on pose 


[\ f(x, y) dr dy me j| | (z, y) dx dy, (2) 


Ü 


où S, est le domaine obtenu du domaine S en y retranchant un petit 
domaine de diamètre & contenant le point P. Au cas où la limite (2) 
existe indépendamment de la forme des domaines retranchés, l’inté- 
grale impropre considérée est dite convergente et dans le cas contraire 
divergente. 

Si f(z, y) > 0, la limite du second membre de l'égalité (2) ne 
dépend pas de la forme des domaines retranchés; en particulier, on 
e 
2 

Les notions d'intégrales doubles impropres se définissent faci- 
lement dans le cas des intégrales triples. 


Exemple 2. Etudier la convergence de l'intégrale 


dz dy 
rer: " 
(S) 


peut prendre les cercles de rayon -— et de centre au point P. 


où S est tout le plan XOY. 
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Solution. Soit 6 un cercle de rayon p et de centre à l'origine 
des coordonnées. En passant aux coordonnées polaires, on a pour 


1: 
dei à TR [æ TE 


PE 
a É Le Cp dp— + A+ pr — 1]. 


Si p<1, alors in (= mn et l'intégrale diverge. De 
O— pro 


et l'intégrale converge. Pour 


mème, si p > 1, alors lim 7 (o) = di 
p—+00 p—1 


p=1i On ga 
p 
r dr : 
I (0) = | 2 | 7x ln (1+p?); lim Z (0) =, 
nr p-+00 
0 0 
c'est-à-dire que l'intégrale diverge. 
Ainsi, l'intégrale (3) converge pour p > 1. 
2273. Calculer f’(x), si 
f{@)= fes ay (0). 
E + 


2274. Démontrer que la fonction 


oo 
U — | #19; = dz 
_ )J 2+(4—2% 


satisfait à l'équation de Laplace 


ou du 
Or? PORTE dy? = 0. 


2275. La transformée de Laplace F (p) de la fonction f (t) 
est donnée par la formule 


F(p)= | e°tf(0) dt. 
) 
Calculer F(p) si: a) f(t)—=1; b) f(t)=et; c) f(t)= 
= sinft; d) f(t)= cost. 
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2276. Calculer l'intégrale 
1 
Es In z dx 
0 
à l’aide de la formule 
1 
j#- dx = À (nr > 0). 
0 
2277*. A l’aide de la formule 


ire (p>0), 


calculer l'intégrale 


| e-rtdt. 
Û 


En appliquant la dérivation par rapport au paramètre, 
calculer les PU suivantes : 


2278. (És s dr (a>0, B>0). 
Ù 
e-ax 7 bx 
2279. ———— sin mx dr («> 0, B>0). 
arctg az 
2280. ETES Let 


RE “a 


Su ve à Cu ÿ 


ex gr (a>0). 


PT 


2282. 


—_ les intégrales impropres suivantes : 


Le.) Lee) 


2283. | #] e—(x+) dy. 


0 
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3 + . , où S est le domaine défini par les 


inégalités z> 1, LE > a. 


286%. dz | rm (G>0). 
2287. L'intégrale d'Euler-Poisson définie par la formule 
I = | e-* dx peut encore s'écrire Z — | e-v* dy. Calculer Z 


0 0 
en multipliant ces formules puis en passant aux coordon- 
nées polaires. 


O0 © : dz 
2288. Calculer dx dy +++" 
Etudier la convergence des intégrales doubles impropres : 
2289%%*, { { InV + y? dx dy, où S est le cercle r°+y?<1 
(S) 


2290. se ou , où S est le domaine défini par 
(z2+ y2)% 


l'inégalité 2?+y?>1 («extérieur» du ete). 


dr d : 
2291*. ff Te = , où S est le carré |z|<1, |y|<1 


2292. J rare , Où V est le domaine défini 
(x2+y2+ 225% 


_par l'inégalité 2° +y°+z°>1 («extérieurs de la boule). 


$ 9. Intégrales curvilignes 


19. Intégrales curvilignes de première es- 
pèce. Soit f (x, y) une fonction continue et soit y = (x) [a < 
< z < b] l'équation d’une courbe C à tangente variant continü- 
ment. 

Choisissons un système de points M1 fr yt) (= 0, 

.., n) qui divisent la courbe C en arcs él 


mentaires PANIER ‘As; 
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nr 
et formons la somme intégrale S,— > f (xs, vi) Ass. La limite de 


i=1 
ces sommes pour ñ —+ oo avec max As; —> 0 est, par définition, l’in- 
tégrale curviligne de première espèce 


LL 
lim D f (21 vo Asi= | fe, v) ds 
ñn—+00 
i=i C 
(ds est la différentielle de l'arc) et se calcule d’après la formule 
b 
| f(x, y) ds= | f(a, p(z)) V1+(p’ (x))* az. 
C a 


Dans le cas où la courbe C est donnée sous forme paramétrique 
z=qpl{t), y=vp(t), [a L<t<BI, ona 


6 Ï f (x, y) ds = 
6 
B 
=: | LG), b() Vo + PEU àt. 
0 Â x rc 


Fig. 101 On considère aussi les intégrales curvili- 

8 gnes de première espèce des fonctions de trois 

variables f (x, y, z) prises sur une courbe gauche 

et qui se calculent de manière analogue. L'intégrale curviligne de pre- 

_mière espèce est indépendante du sens de parcours du chemin d'’inté- 

gration; si la fonction à intégrer f est interprétée comme la densité 

linéaire de la courbe d'intégration C, cette intégrale représente la 
masse de la courbe C. 


Exemple 1. Calculer l'intégrale curviligne 
[ +u) ds, 
C 


où C est le contour du triangle ABO de sommet À (1, 0), B (0, 1) 
et O (0, O0) (fig. 101). 

Solution. Ici, l'équation de 4B est y — 1 — zx, celle de 
OBz=0 et celle de 04Ay=0. . 


On a donc 
fetnas= [etnas+ [(e+na+ [et ds 
C AB BO OA 


1 1 | 
= | V2 -V2+1. 
Bas À pay+( za V2+1 


Ù 0 
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20. Intégrale curviligne de secondeespèce. 
Si P(z, y) et Q (x, y) sont des fonctions continues et si y = @ (x) 
est une courbe C à tangente variant continüment et que l’on parcourt 
quand zx varie de a à b, alors l'intégrale curviligne de seconde espèce 
correspondante s'exprime de la manière suivante 
b 


| P(z, v)dr+Q(z, y) dy= | LP (2, pG) +9" (x) Q (x, o (x))] dr. 
C 


Plus généralement, quand la courbe C est donnée sous forme para- 
métrique z = @ (t), y = 4 (t), où t varie de a à f,ona 


j Pt, y) dr + Q (x, y) dy= 
C 


B 
A ACON TO ACTION TOR AOC 


Des formules analogues sont vraies pour l'intégrale curviligne de 
seconde espèce prise sur une courbe gauche. 

L'intégrale curviligne de seconde espèce change de signe 
quand on change le sens de parer du che- 
min d'intégration. Cette intégrale peut être interprétée 
mécaniquement comme le travail correspondant à la force variable 
{P (x, y), Q (x, y)} le long de la courbe d'intégration C. 


Exemple 2. Calculer l'intégrale curviligne 


| y® dr + 1° dy, 
C 


où C est la demi-ellipse supérieure z = a cos t, y = b sin t{, parcourue 
dans le sens des aiguilles d’une montre. 


Solution. Ona 


0 
| y? dr + r° dy = | [b? sin? t.(— a sin t)+a% cos? t-b cos t] dt = 
x 


= — ab? sins édt-+a%5 | cos tt = À ob. 


3 


Ar © 


IT 
30. Cas d'une différentielle totale. Si la fonc- 
tion à intégrer dans une intégrale curviligne de seconde espèce est la 
différentielle totale d’une certaine fonction univoque U = U (zx, y), 
c'est-à-dire P (x, y) dr + Q (x, y) dy = dU (x, y), cette intégrale 
curviligne ne dépend pas du chemin d'intégration et on a la formule 
de Newton-Leibniz 
(xs: ve) 
P (x, y) dz+0Q (x, y) dy =U (22, y2) —U (Z1, ÿ4), (1) 


(x1: ya) 
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où (x, ÿ1) est l'origine et (z>, y2) l'extrémité du chemin d'intégration. 
En particulier, si le contour d'intégration C est fermé, alors 


À Pa, v) dr + Q (a, y) dy=0. 2) 
C 


Si 1) le contour d'intégration C est complètement intérieur à 

un domaine simplement connexe S et 2) les fonctions P (x, y) et 
Q (x, y) aïinsi que leurs dérivées du 

premier ordre sont continues dans le 
domaine S, alors la condition néces- 
saire et suffisante pour qu'il existe 
une fonction U est que la condition 


"oz — 0y (8) 


soit satisfaite identiquement dans 
le domaine S (voir intégration des 
différentielles totales). Si les condi- 
tions 1) et 2) ne sont pas satisfaites, 
la condition (3) ne garantit pas l'exis- 
Fig. 102 tence d'une fonction univoque U 

.et les formules (1) et (2) peuvent ne 

pis être vraies (voirexercice n0 2332). 
Indiquons un procédé pour déterminer la fonction U (x, y) d’après 
sa différentielle totale, basée sur l'emploi des intégrales curvilignes 
(c'est-à-dire donnons encore un procédé d'intégration des différen- 
tielles totales). Pour contour d'intégration C, prenons la ligne brisée 
PoP1M (fig. 102), où Po (ro ÿo) est un point fixe, M (x, y) un point 
variable. Alors, le long de PoP1, on a y = yo et dy = 0, et le long 
de P,M dx = 0. On trouve 


(x: y) 
U (x, y)—U (201 vo) = | P (z, y) dz+Q (x, y) dy= 
(xo; vo) 


x v 
= À Pt vo a+ | Qt na. 
X0 vo 
En intégrant de même le long de P6P:M)"on a 


v x 
U (z, y) —U (x vo) = | Q (zor v) ay + | P (z, y) dz. 
vo xX0 


Exemple 3. (4x + 2y) dz + (2z — 6y) dy = dU. Détermi- 
ner U. 


Solution. Soit zo = 0, yo — 0. Alors 
v 


Ua v)= | ésar+ (22— 6) dy + C = 2224 2ey— By + C 
0 
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ou 
y 


U (z, v)= | —_ By dy + | (4x + 2y) az + C= — 32 +224 2ry4+0, 
0 0 


où C — U (0, 0) est une constante arbitraire. 

40. Formule de Green pour le plan. Si Cest la 
frontière du domaine S$ et les fonctions P (x, y), Q (x, y) sont con- 
tinues ainsi que leurs dérivées partielles du premier ordre dans le 
domaine fermé S + C, on a la formule de Green 


$ P dz+Qdy= [S ES EZ7 


où le parcours sur le contour C est choisi de manière que le domaine S 
se trouve constamment à gauche. 

50. Applications des intégrales curvili- 
gnes. 1) L'aire limitée par le contour fermé C est 


S= — Quar=à z dy 
C C 


(le sens du parcours sur le contour est choisi dans le sens inverse des 
aiguilles d’une montre). 
La formule 


__ 1 1 on (Y 
S= À Gé az)= + À z°d (+) 
C C 


cest plus commode pour les applications. 

2) Le travail d'une force dont les projections sont X =X (x, y, =), 
Y = Y (x, y, 2), Z = Z(x, y, =) (ou le travail d'un champ de forces) 
le long d’un chemin C est donné par l'intégrale 


A= | Xéc+yay+ zac. 
C 


Si la force dérive d’un potentiel, c’est-à-dire s’il existe une 
fonction U=U(z,y,:) (potentiel ou fonction de force) telle que 


ou ou 1,164 
7 = À; Sy A e 
le travail, indépendamment de la forme du chemin C, est 
(x2° ya: 72) (x25 ve; 72) 
A= X dr +Y dy+ 2 dz= dU = 
(x1; Va5 z1) (xs: y1,!21) 


=U (Z2; Y2s 2) —U (z1, Yi Z4), 


où (z1, ÿ1, Z1) est l'origine et (z2, y2, 22) l'extrémité du chemin d’in- 
tégration. 
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A. Intégrales curvilignes de première espèce 
Calculer les intégrales curvilignes suivantes : 
2293. | ay ds où Cest le contour du carré [z|+|y|—a 


(a > 0). ; 
S 
2 | 
réunissant les points © (0, 0) et À (1, 2). 
2295. { zy ds, où C est le quart de l’ellipse +1 


où C est le sement de droite 


C 
situé dans le premier quart de plan. 
2296. [ut ds, où C est le premier arc de cycloide 


C e 
Tr=a(t—sint), y=a(i—cost). 
2297. | V’z? + y° ds, où C est l'arc de développante de 


C 
cercle x—a(cost+isint), y—a(sint—tcost) [0LSt<2n]. 
2298. { (x° + y?) ds, où C est l'arc de spirale logarith- 


C 
mique r—ae"® (m>>0) compris entre les points À (0, a) et 
Q(— CO , 0). 

2299. | +) ds, où C est la boucle de la lemniscate 


C 
r* = a cos 2p qui se trouve à droite. 


2300. [+ ds, où C est l'arc de courbe x=t, y= 


= rt : <Lt<LA1]. 


2301. 


nes où C est la première spire de 


l'hélice z—acost, y—asint, z—=bt. 

2302. Î V 2y° + z° ds, où C est la circonférence 2° + y?+ 
+ z1= aù, = 

2303*. Calculer l'aire de la surface latérale du cylindre 
parabolique y = +2 limité par les plans 2=0, z=0, z— 
=z, y—=0. 
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2304. Calculer la longueur de |” hélice conique C d'équa- 
tions x = ae’ cos f{,y — ae! sin t, z — ae! réunissant le point 
O (0, 0,0) au point À (a, 0, a). 

2305. Déterminer la masse répartie sur le contour de l’el- 


lipse +1 si la densité linéaire en chaque point 


M (x, y) est |y |. 

2306. Déterminer la masse répartie sur la première spire 
de l'hélice x = a cos À, y — asint, z —.bt, si la densité 
en chaque point est égale au rayon vecteur de ce point. 

2307. Déterminer les coordonnées du centre de gravité 
d'un demi-arc de cycloïde 

z—=a(t—sint), y —=a(i— cost) (O0 << al. 

2308. Déterminer le moment d'inertie par rapport à l’axe 
OZ de la première spire de l'hélice x = a cos t, y = a sin é, 
z = bt. 

2309. Déterminer avec quelle force la masse M répartie 
avec une densité constante sur la circonférence 2° + y* = a“, 
z = 0, agit sur la masse m concentrée au point À (M, 0, b). 


B. Intégrales curvilignes de seconde espèce 


Calculer les intégrales curvilignes suivantes: 
2310. | (z° — 2xy) dr + (2ry + y°) dy, où AB est 


ÀB 
l’arc de parabole y = x reliant les points À (1, 1)et B (2, 4). 


2311. [ (a — y) dx + x dy, où 
4 


C est le Done arc de cycloïde :y A(2;1) 
z—a(t—sint)}, y—a(1—cost) ET 
parcouru dans le sens de croissance 0 8(2:9  X 
du paramètre t. 

2312. | 2zy dx — x° dy prise le Fee 208 


OA 

long des différents chemins issus de l'origine des coor- 
données O (0, 0) et se terminant au point À (2, 1) (fig. 103): 

a) suivant la droite Om À; 

b) suivant la parabole On À dont l'axe de symétrie est 
l'axe OY ; 

c) suivant la parabole Op À dont l'axe de symétrie est 
l'axe OX; 
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d) suivant la ligne brisée OBA; 
e) suivant la ligne brisée OCA. 


2313. jeta pour les mêmes hypothèses que 


l'exercice 2342. 


2314*. EP En prise sur la circonférence 


x?—+ y — a? dans le sens inverse des aiguilles d’une montre. 
2315. { y? dr + x° dy, où C est la demi-ellipse supérieure 


C 
z—=acost, y—bsint parcourue dans le sens des aiguilles 
d’une montre. 


2316. | cos y dz— sin x dy prise sur le sement AB de 


AB 
la bissectrice du deuxième angle des coordonnées si l’abscisse 
du point À est 2 et l’ordonnée du point B est 2. 
2317. $ Per HUE EM) où C est la boucle droite de la 
EL TIS 
lemniscate F = a* cos 2 parcourue dans le sens inverse des 
aiguilles d'une montre. 
2318. Calculer les intégrales curvilignes des expressions 
qui sont des différentielles totales : 
(2:3) 
a) | zdy+ydx, 
(—-1:2) 
(3: 4) 
b) | zdz+ydy, 
(0 ; 1) 
(1:31) 
o) | (z+wy(ar+an, 


(0 ; 0) 
(2: 1) A à 
d) Î mr (suivant un chemin qui ne coupe pas 
(1 : 2) | 
l'axe OX), 
(x, y) dr+a 
e) | EE (suivant un chemin qui ne coupe pas 
1° 1 


3°3 
la droite z+y—=0), 
S14 


(x2 : vs) 
n | v@at+v@. 
(x1 ; y1) 
2319. Trouver les primitives dé fonctions à intégrer et 
calculer les intégrales : 
(3 : 0) 


a) |  (r-+ 4) dr + (672ÿ —5yt) dy, 


b) | = (le chemin d'intégration ne coupe 


pas la ni y=tT), 
(3 : 


C (e+-29) dry ay ne 
C) [ G+uÿ (le chemin d'intégration ne coupe 


(1, 1) 
pas la Li y = —Z), 


+y) dx + | 


«0 où À (és ° V= va t<)# 
2320. Calculer 


1= | z dz + y dy 


Vire 
prise ven Je . des aiguilles d'une montre sur le quart 
d'ellipse — + — 1 situé dans le premier quart de plan. 


2321. Monts que si la fonction f (u) est continue et que 
si C est un contour fermé à tangente variant continüment, 
morceau par morceau, alors 


© f(29+ 22) (x dr + y dy) = 0. 
C 


2322. Trouver la fonction primitive U, si: 
a) du = (2x + ee + (3z — 4y) dy; 
b) du = (32° — 2ry + y°) dx — do 


c) du — RU po : 
dz dy 
Ddu=r+s- 


Calculer les intégrales curvilignes prises sur des courbes 
gauches : 
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2323. | (y — z) dr + (2 — x) dy + (x — y) dz,où C'est 
C 
une spire de l'hélice 


y = asiné, 


{y = asins 
z = bt, 


correspondant aux variations du paramètre £{ de O à 2x. 
2324. e y dx + z dy + x dz, où C'est la circonférence 
C 


y = R cos a sin t, 


{ z = Rcosacost, 
z = Rsin a (&œ = const), 


parcourue dans le sens de croissance du paramètre. 
2325. | zy dx + yz dy + zx dz, où OA est l'arc de 
A 


circonférence 
É+y + = 2Rx, z=7 


ayant des y > 0 par rapport au plan XOZ. 
2326. Calculer les intégrales curvilignes des différen- 


tielles totales: 


(6 ; 4; 8) 
a) { z dr + y dy —z dz, 
(1: 0; —3) 
(a; b;c) 
b) { . yzdz + 2x dy + zy dz, 
(:1:4) 
(3: 4: 5) 
z dr + y dy +zdz 
D | yaris 
(@:û:0) 
1 
(=: V5 
d) | es (le chemin d'intégration se 


(1:1;,1) 
trouve dans le dièdre z>0, y >0, z > 0). 
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C. Formule de Green 


2327. Transformer l'intégrale curviligne 


I=QVETpat [zy + In (x + V3 +y)] dy, 


à l’aide de la formule de Green, où le contour C limite le 
domaine S. 
2328. En appliquant la formule de Green, calculer 


1= À 2(2+ y?) dr+ (z-+ y) dy, 
C 


où C est le périmètre du triangle, parcouru dans le sens 
positif, dont les sommets coïncident avec les points À (1, 1), 
B (2, 2) et C (1, 3). Vérifier le résultat obtenu en calculant 
directement l'intégrale. 

2329. En appliquant la formule de Green, calculer l’in- 
tégrale 


Dry dx + zy° dy, 
C 


où C est la circonférence z° + y* — R° parcourue dans le 
sens inverse des aiguilles d'une montre. 

2330. Par les points À (1, 0) et B (2, 3), on fait passer 
la parabole AmB d'axe OY et de corde AnB . Calculer 


(x + y) dr — (x — y) dy directement et en appli- 


AmBnA 
quant la formule de Green. 


2331. Calculer | eV{y® dr + (1 + zy) dyl, si les points 
AmB 
A et B se trouvent sur l'axe OX et l’aire de la figure limi- 
tée par le chemin d'intégration AmB et le segment AB est 
égale à S. 
2332*. Calculer QE. Considérer deux cas: 
C 
a) quand l’origine des coordonnées ne se trouve pas sur 
le contour C, 
b) quand le contour contient n fois l'origine des coor- 
données. 
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2333**. Montrer que si C est une courbe fermée, on a 


® cos(X, n)ds=0, 
sec 


où s est la longueur de l'arc et r la normale extérieure. 
2334. Déterminer la valeur de l'intégrale 


1=& [zcos(X, r)+ysin (X, n)] ds 
C 


en appliquant la formule de Green, où ds est la différen- 
tielle de l’arc et z la normale extérieure au contour C. 
2335*. Calculer l'intégrale 


dr — dy 
Zz+y 


prise sur, le périmètre du carré de sommets aux points 
A (1,0), B (0,1), C(—1, 0) et D (0, —1) et parcourue dans 
le sens inverse des aiguilles d'une montre. 


D. Applications de l'intégrale curviligne 


Calculer l'aire des figures limitées par les courbes sui- 
vantes : 

2336. Par l’ellipse zx = a cos t, y = bsint. 

2337. Par l'astroide x — acos t, y = asin° t. 

2338. Par la cardioïide x = a (2 cos t — cos 2t), y — 
— a (2 sin é — sin 2{). 

2339*. Par une boucle du folium de Descartes z° + y — 
— 3azy = 0, (a >> 0). | | 

2340. Par la courbe (x + y} = axy. ’ 

2341*. Une circonférence de rayon r roule sans glisser 
sur une circonférence fixe de rayon À en lui restant exté- 


à R s 
rieur. En supposant que — est un nombre entier, trouver 


l'aire limitée par la courbe (épicycloïde) décrite par un 
point quelconque de Ia circonférence mobile. Etudier le cas 
particulier r — R (cardioïde). 

2342*. Une circonférence de rayon r roule sans glisser 
sur une circonférence fixe de rayon À en lui restant inté- 
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| R ; ; 
rieur. En supposant que — est un nombre entier, détermi1- 


ner l’aire de la figure, limitée par la courbe (hypocycloïde), 
décrite par un point quelconque de la circonférence mobile. 


Etudier le cas particulier r =+ (astroïde). 


2343. Un champ est engendré par une force de grandeur 
constante F et de direction coïncidant avec le sens positif 
du demi-axe OX. Déterminer le travail de ce champ quand 
un point matériel décrit dans le sens des aiguilles d'une 
montre le quart de la circonférence 2° + y® — R° situé dans 
le premier quart de plan. 

2344. Déterminer le travail engendré par la force de 
pesanteur lorsqu'un point matériel de masse m est passé de 
la position À (z;, y1, Z1) à la position B (x>, y2, 22) (l'axe OZ 
est dirigé vers le haut). 

2345. Déterminer le travail d’une force élastique dirigée 
vers l’origine des coordonnées et proportionnelle à la distance 
du point d'application à l'origine des coordonnées, si le 
point d'application de cette force décrit dans le sens ne 


des aiguilles d’une montre le quart de l’ellipse += 1 


se trouvant dans le premier quart de plan. 

2346. Déterminer la fonction potentielle de la force 
R{X, Y, Z} et définir le travail de cette force sur les por- 
tions données du chemin si: 

a) À = 0, Y = 0, Z = —mg (force de pesanteur) et le 
point matériel passe de la position À (x:, y, z) à la posi- 
tion B (z2, V2; 22) ; 

b) X=—+., Y = —# , Z=—t,, où —=const, r — 
= V x?+y+z (attraction RER et le point maté- 
riel s'éloigne du point À (a, b,c) à l'infini; 

C) À = —kîz, Y = —ky, — —k%z, où k = const 
(force élastique), l origine du chemin se trouve sur Ja sphère 
2x? + y? + z = R° et l'extrémité sur la sphère xz° + y? + 
+=" (R>7r). 


$ 10. Intégrales de surface 


19. Intégrale de surface de première es- 
pèce. Soit f (z, y, z) une fonction continue et z = @ (zx, y) une 
surface S à plan tangent variant continüment. 
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Par définition, on appelle intégrale de surface de première espèce la 
limite des sommes intégrales 


fÜreuas=tim D f(u ve 29484, 
S i=1 


où AS, est l'aire du i-ème élément de la surface S, et le point (x;, 
yt, Zi) appartenant à cet élément ; en outre, le diamètre maximum des 
éléments de décomposition de cette surface tend vers 0. 

La valeur de cette intégrale est indépendante du choix de la face 
de la surface S sur laquelle l'intégration s'effectue. 

Si la projection © sur le plan XOY de la surface S est univoque, 
c’est-à-dire que chaque droite parallèle à l’axe OZ coupe la surface S 
seulement en un point, alors l'intégrale de surface de première es- 
pèce correspondante peut être calculée d’après la formule 


| | f (z, y, 2)dS = | | Île, a pen] V TERRE D) FPE (nv) dr dy. 
S (o) 
Exemple 1. Calculer l’intégrale de surface 


JJ (a+y+:)d8, 


où S est la surface du cube 0<rz<1, 0<y<1,0<2z< 1. 
Calculons la somme des intégrales étendues à la face supérieure 
du cube (z = 1) et à la face inférieure (z = 0) 


e+ytneart | (x + y) dr dy = 
00 ,, d 
=\| 2x + èy +1) ds dy = 8. 
0 0 


I1 est évident que l'intégrale de surface à calculer doit être multi- 
pliée par trois et qu’elle est égale à 


J) (z-+ y + 2) dS — 9. 


20. Intégrale de surface de seconde espèce. 
Si P=P(z, y, 2}, Q—=Q (x, y, :), R = R (x, y, :) sont des fonc- 
tions continues et si S+ est la face de la surface S, à plan tangent va- 


+ 
riant continüment, définie par la normale n {cos a, cos B, cos v} 
alors l'intégrale de surface de seconde espèce correspondante s'écrit de 
la manière suivante: 


| | P dy d: + Q dzdr +R dx dy = | | (P cos a +Q cos B +R cos y) dS. 
S+ S 
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Quand on passe à l’autre face S- de la surface, cette intégrale 
change de signe. 


Si la surface S est donnée sous forme implicite F (x, y, :) = 
les cosinus directeurs de la normale sont définis par les NT 


RL Cos _ 1 9F 
” D dy D 


=2y (5) +(5) +0) 


et le choix du signe devant le radical doit concorder avec la face de 
la surface S. 


30. Formule de Stokes.Si les fonctions P = P y, 


(z, y, 2), 
Q—=Q(z,y, 7), R=R (zx, y, =) sont continüment différentiables 
et si C est un contour fermé limitant une portion de surface S à deux 
faces, on a la formule de Stokes 


D Par+Qay+Ra= 
C 


—.—— 4 90F 
= D ôzx 
où 


F. (E-S) cos v| ds, 


où cos «, cos B, <a sont les ins directeurs de la normale à la 
surface S, en outre, le sens de la normale se définit de manière que 
la normale parcourt le contour C dans le sens inverse des aiguilles 
d'une montre (dans un système des coordonnées dextrorsum). 


Calculer les intégrales de surface de première espèce sui- 
vantes : 


2347. Ï ( (2° + y°) dS , où S est la sphère x? + y? +2 = a2. 


2348. J ( VAT vi dS, où S est la surface latérale du 


cône L+E Vs — = 0 [0<Lz<b]. 


Calculer _. intégrales de surface de seconde espèce 
suivantes : 


2349. | ( yz dy dz+- 22 dz dx + zy dx dy, où S est la face 
S 


extérieure du tétraèdre limité par les plans x2=—0, y=0, 
2=0, z+y+z=a. 
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2350. { | z dx dy, où S est la face extérieure de l'ellip- 


soïde + + Et. 
2351. | À 2° dy de + y de ds +2 dr dy, où S est la face 


s 
extérieure de la demi-sphère 2° + y? + 7 = a (z > 0). 

2352. Déterminer la masse de la surface du cube 0 < 
Liz L1,0<L<y<L1,0 L zL 1, si la densité superficielle 
au point M (x, y,z) est zxyz. 

2353. Déterminer les coordonnées du centre de gravité 
d’une membrane parabolique homogène az = 2 + y (0 < 
<< 4). 

2354. Déterminer le moment d'inertie de la portion de 
la surface latérale du cône z = V 2° + y? [0 < zh] par 
rapport à l'axe OZ. 

2355. Transformer les intégrales en appliquant la for- 
mule de Stokes: 


a) É(z? — y2) dz + (ÿ° — 22) dy + (6 — 2y) de; 
GC 


b) D y de + 2 dy + & ds. 
C 


Calculer les intégrales données en appliquant la formu- 
le de Stokes et vérifier les résultats en les calculant directe- 
ment : 


2356. & (y + z) dr + (2 + zx) dy + (x + y) d, où C'est 
C 
la circonférence 
C++ =, z+y+z-=0. 
2357. & (y—:2)dr+(z2—7x) dy (x —y) dz, où C est l'el- 
C 


lipse 
ty =1Â1, z+z—1. 


2358. Dzdr+ (+ y) dy +(x+y+23) de, où C est la 
C 
courbe 


z—=asint, y—=acost, z—a(sint+cost) [0LtI<L2n]. 
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2359. $ y® dr +z° dy + x? dz, où ABCA est le péri- 
ABCA 


mètre du triangle ABC de sommets À (a, 0, 0), B (0, a, 0), 
C (0,0, a). 


2360. Dans quel cas l'intégrale curviligne 


1=@ Pär+Qdy+Rdr 
C 
prise sur un contour fermé arbitraire C est égale à zéro? 


$ 11. Formule d'Ostrogradski-Gauss 


Si S est une surface fermée à plan tangent variant continûment 
nent un volume Vet si P=P(r, y, :)}, Q=Q(zx, y, 2), R = 
= R (zx, y, z) sont des fonctions continues ainsi que leurs dérivées 
partie les du premier ordre dans le domaine fermé V, alors on a la 
formule d'Ostrogradski-Gauss : 


[| (P cos a +Q cos B+R cos y) dS = 


SIT (L ++) 


où cos a, cos B, cos y sont les cosinus directeurs de la normale exté- 
rieure à la surface S. 


En appliquant la formule d’'Ostrogradski-Gauss, trans- 
former les intégrales de surfaces suivantes étendues aux surfa- 
ces fermées S limitant des volumes Y (cos &, cos B, cos y 


sont les cosinus directeurs de la normale extérieure à la 
surface S). : 


2361. [ { zy dx dy + yz dy dz + zx dz dz. 


2362. E dy dz + y° dz dr + 7° dr dy. 


VAHE+S . 2° 


S{ TL cosa + À cos B+ F cos) ds. 


j 
2363. jespere 
2364. f 
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Calculer les intégrales de surfaces suivantes à l’aide de 
la formule d'Ostrogradski-Gauss : 


2365. À À 2° dy de + y de de +2 dx dy, où S est la face 
s 


extérieure du cube 0<Lr<a, 0Ly<a, 0OLz<a. 


2366. | [dy de + y de de + 2 dx dy, où S est la face 


s 
extérieure de la pyramide limitée par les plans z+y+z=— 
=a, z=0, y=0, z=0. 


2367. NETTE, y° dz dx +2 dr dy, où S est la face 
| S 


extérieure de la sphère x°—+ y° + 2° = aï. 
2368. ff (rcosa+ y*cosB+zcosy)dS, où S est la 
S 


face extérieure de la surface totale conique 


EH HE e0 [0<:<b]. 


a° a? 


2369. Démontrer que si $ est une surface fermée et l'une 
direction constante quelconque, alors 


| Âf cos(n, !)dS —0, 
S 
où n est la normale extérieure à la surface S. 


2370. Démontrer que le volume d'un corps V limité par 
une surface S est 


v=+ (| (x cos a + y cos B + z cos y) dS 
S 


où cos æ, cos B, cos y sont les cosinus directeurs de la nor- 
male extérieure à la surface S$. 


$ 12. Eléments de la théorie du champ 


19 Champsscalaireset champs vectoriels. 
Ün champ scalaire est défini par une fonction scalaire du point u — 
= f(P) = f(x, y, 2), où P (x, y, =) est un point de l'espace. La 
surface f (x, y, z) = C, où C = const, est appelée surface de niveau 
du champ scalaire. 


324 


Un champ vectoriel est défini par une fonction vectorielle de point: 
+ —+ + — L : à  — —+ md — 
a = a (P) = a (r), où P est un point de l’espace et r = zi + yj + :k 
+ 
le rayon vecteur du point P. En fonction des composantes, on a a = 
— — — 
= ax + ayi + ak, où ax — ax (x, y, ©), ay = ay (x, Y, £), az = 


— a, (x, y, :) sont les projections du vecteur a sur les axes des coor- 
données. Les lignes vectorielles (lignes de force, lignes de courant) d'un 
champ vectoriel sont déterminés par le système d'équations diffé- 


rentielles 
de _ dy _ de 
(72 = y cu &z : 

Les champs scalaires et vectoriels indépendants du temps t s’ap- 
pellent stationnaires, ceux qui dépendent du temps sont dits non- 
stationnaires. 

20. Gradicnt. Le vecteur 

U+ AU+, U+. 


où V— 2 + j + _ est l'opérateur de Hamilton (nabla) 
et est appelé gradient du champ U = f (P) au point considéré P (com- 


arer avec chap. VI, 8 6). Le gradient est dirigé suivant la normale n 
a la surface de niveau au point P dans le sens de croissance de la fonc- 
tion U et a pour longueur 


MAC ET 


—+ 
. la direction est donnée par le vecteur unitaire Z {cos a, cos B, cos y}, 
alors 


ou mé oU oU oU 
— = l= ZE ——— —|- —— + ——— 
ET grad U grad; U 7 CS a Tr cos $ -- 33 C0S7Y 


(dérivée de la fonction U dans la direction 1). 
30. Divergence et rotationnel. La divergence 


d’un champ vectoriel a (P) = agi + ay) + ak est le scalaire 


$ AS 04 day 0a; _ . 
div a — 2z En à EF = Va. 


Le rotationnel du champ vectoriel a (P) = axi + ayj + ak 
est le vecteur 


—+ da: day \ + da da; \ > da dax \> _ 
rot a — |: +) x -<) (SE )r = Va 
? oy ôz A5 GE ox + ôzx oy Ê 


40, Flux d'un vecteur. Le flux du champ vectoriel a (P) 
à travers une surface S dans la direction définie par le vecteur uni- 


taire de la normale n {cos a, cos B, cos y} à la surface S est, par 
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définition, l'intégrale 


J] an dS — j] an dS = [| (ax cos à --a,, cos B a; cos y) dS. 


Si S est une surface fermée limitant un domaine V et RrR le vecteur 
unitaire de la normale extérieure à la surface S, on a la formule d’'Os- 
trogradski-Gauss qui, sous forme vectorielle, s'écrit 


& PR CRE ( | diva dr dr ds. 


‘ (V) 

50 Circulation d'un vecteur, travail d'un 
+ 
c h a m p. L'intégrale curviligne d’un vecteur a prise sur une courbe C 
est donnée par la formule 

Le | as ds — | ax dr + ay dy + a, dz (1) 

C C … 
et représente le travail du champ a le long de la courbe C (a, est la 


projection du vecteur a sur !a tangente à C). 
Si la courbe C est fermée, l'intégrale (1) s'appelle la circulation 


du champ vectoriel a le long du contour C. 
Si la courbe fermée C limite une surface à deux faces S, on a la 
formule de Stokes qui, sous forme vectorielle, s'écrit 


+ — —} + 
a dr = {f nrota dS, 
C S - 
+ 
où n est le vecteur de la normale à la surface S, dont le sens est choisi 


— 

de manière qu'un observateur regardant dans la direction nr voit par- 
courir le contour C par rapport à un système de coordonnées dextrorsum 
dans le sens inverse des aiguilles d'une montre. 


60. Champ potentiel et champ solénoïdal. 
Le champ vectoriel a (r) est dit potentiel si 


a = grad U, 
où U = f (r) est une fonction scalaire (le potentiel du champ). 


Pour qu'un champ a donné dans un domaine simplement connexe 
dérive d’un potentiel il est nécessaire et suffisant qu’il soit irrota- 


tionnel, c'est-à-dire que rot a = 0. Dansce cas, il existe un potentiel U, 
défini par l'équation 


dU = ax dz + ay dy + a: dz. 
— 
Si le potentiel U est une fonction univoque, alors faar- 


AB 
= U(B)— U (A); en particulier, la circulation du vecteur a est 


nulle : @ a dr = 0. 
C 
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Le champ vectoriel a (r) est dit solénoïdal si en chaque point du 


champ div a = 0; dans ce cas le flux du vecteur à travers toute sur- 
face fermée est nul. 


Si le CARE est simultanément potentiel et solénoïdal, alors 
div(grad U)—0 et le potentiel U est une fonction harmonique, 
c'est-à-dire qu'il satisfait à l’équation de Laplace 2 ETS = — 0 
ou È 2 0? |. dé 9? 

AU = 0, où A— V=— 375 — + — ET Fos est l'opérateur de Laplace. 


2371. Déterminer les surfaces de niveau du champ sca- 
laire U = fr), où r = J/x° + y + x. Quelles sont les 
surfaces de niveau du champ U = F (p), où p = V 2° + y°? 
- 2372. Déterminer les surfaces de niveau du champ sca- 
aire 


. Z 
U = arc Er 1° 

2373. Montrer que les lignes vectorielles du champ 
vectoriel a (P) = c, où c est un vecteur constant, sont des 
droites parallèles au vecteur c. 

2374. Déterminer les lignes vectorielles du champ a — 
— — œyi + wzxzj, où © est une constante. 

2375. Etablir les formules: 
a) grad (C;U + C2V) = C, grad U + C2 grad V, où C et 
C2 sont des constantes; 
b) grad (UV) = U grad V + V grad U'; 
c) grad He —= 2U grad UV; 
d) grad (+ )= = 7 ÉÉAL LAS 
e) grad q.(U) = " (U) grad U. 

2376. Déterminer la grandeur et la direction du gradient 
du champ U = 2 + y + 2 — 3ryz au point À (2, 1, 1). 
Déterminer les points en lesquels le gradient du champ est 
perpendiculaire à l’axe OZ et les points en lesquels il est nul. 


2377. Calculer grad U, si U est respectivement : a) r, 
bre, ce) +, d)f(r) (r= VA ++). 


+ 

2378. Déterminer le gradient du champ scalaire U = cr, 

où c est un vecteur constant. Déterminer les surfaces de 
niveau de ce champ et les situer par rapport au vecteur c. 
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2379. Déterminer la dérivée de la fonction U= + 
+++ au point donné P (x, y, z) et la direction du 


rayon vecteur r de ce point. Dans quel cas cette dérivée 
est égale à la grandeur du gradient? 


2380. Calculer la dérivée de la fonction U =7 dans la 


direction {cos a, cosB, cosy}. Dans quel cas cette dérivée 
est nulle ? 
2381. Etablir les formules : 


a) div(Cia; + Cras)= Cidiva;+Codiva, où C, et C2 sont 
des constantes ; 


b) div (Uc) = grad U-c, où c est un vecteur constant ; 
c) div(Ua)=gradU-a+U.diva. 
2382. Calculer div (=) È 


2383. Calculer diva pour le champ vectoriel central 


a (P) =f(r")— où r=Vr+y +2. 
2384. Etablir les formules : 


+ — + 
a) rot (Cia + C2.) —= C', rot a; + C> rot &, où C' et Co sont 
des constantes ; 


— — + 
b) rot(Uc)—gradl"Xc; où c est un vecteur constant; 


c) rot (Ua) = grad U X a+ U rot a. 
2385. Calculer la divergence et le rotationnel du vecteur 


— _— —+ —} — en d 
a, si a est respectivement : a) r, b)rcet c)f (r)c,où cest un 
vecteur constant. 

2386. Calculer la divergence et le rotationnel du champ 
des vitesses linéaires des points d’un corps en rotation 
à vitesse angulaire w constante autour de l'axe OZ dans le 
sens inverse des aiguilles d’une montre. 

2387. Calculer le rotationnel du champ des vitesses 


linéaires v — © X r des points d'un corps en rotation avec 
une vitesse angulaire & constante autour d'un axe passant 
par l'origine des coordonnées. 

2388. Calculer la divergence et le rotationnel du gra- 
dient d'un champ scalaire U. 
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2389. Démontrer que div (rot a) = 0. 
2390. En utilisant le théorème d'Ostrogradski-Gauss 


démontrer que le flux du vecteur a = r à travers une surface 
fermée limitant un volume arbitraire » est égal au triple 
de ce volume. 


2391. Calculer le flux du vecteur r a travers la surface 
totale du cylindre 2° + y < R°, 0<z< H. 


Le 


2392. Calculer le Ie du vecteur a = x +} y + Sk 
a travers: 


-a) la surface latérale du cône — & , OLz<H ; 


b) la surface totale du cône. 
2393*. Calculer la divergence et le flux de la force 


— 


d'attraction F — 


mr 

r3 
a l’origine des coordonnées à travers une surface fermée 
arbitraire contenant ce point. 


2394. Calculer l'intégrale linéaire du vecteur r prise sui- 
vant une spire de l’hélice zx — Rcost; y = Rsint; z — ht 
de 4 — 0 à t — 27. 

2395. Calculer à l’aide du théorème de Stokes la circula- 
tion du vecteur a = x°y*i + j + zk le long de la circonfé- 
rence æ + y — R°, z — 0 en prenant pour surface la 
demi-sphère z = W R° — z° — y°. 


2396. Montrer que si la force F est centrale, c'est-à-dire 
dirigée vers un point fixe O ct dépend seulement de la 


distance r à ce point F = f (r) r, où f (r) est une fonction 
univoque continue, alors le champ dérive d’un potentiel. 
Déterminer le potentiel U du champ. 


2397. Déterminer le potentiel U du champ gravitationnel 
engendré par un point matériel de masse m concentrée 


à ne P cu m > 
à l’origine des coordonnées: a — — RÉ Montrer que le 


» 


potentiel U satisfait à l'équation de Laplace AU = 0. 
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2398. Diresi un champ vectoriel donné possède un poten- 
tiel U et le déterminer, si le potentiel existe : 


a) à — (Grty — 4zy) à + (82° — 2y) j: 
b) a = yai + 2j + uk: 
Da=Yy+ait(+ai+(+wyk : 

2399. Démontrer que le champ central spatial a — 
= f (r) r est solénoïdal si A —, Où k = const. 


2400. Le champ vectoriel a=r (c X T), où c est un 
vecteur constant, est-il solénoïdal ? 


CHAPITRE VII 


SÉRIES 


$ 1. Séries numériques 


19. Notions fondamentales. La série numérique 


++... +ont... Sa (1) 


n=i 
est dite convergente si sa somme partielle 
Sn =aitaet...+an 
a une limite finie lorsque r —+ oo. Le nombre S = lim S, est, par 
définition, la somme de la série et le nombre hide 
R,= S— Sn = any + Ans2 + -.. 


le reste de la série. Si la limite lim S, n'existe pas (ou est infinie), 
n—+00 
on dit que la série est divergente. 


Si la série converge, lim a, = 0 (critère nécessaire de convergence). 
n—+00 


La proposition inverse n’est pas vraie. 2 

Pour que la série (1) converge, il est nécessaire et suffisant que, 
pour chaque nombre positif e on puisse trouver un nombre N tel 
que pour nr > N et pour p positif arbitraire l'inégalité 


lan+i + Ante + -.. + antpl<E 


soit satisfaite (critère de Cauchy). 

On ne change pas la convergence ou la divergence d’une série, 
si on ajoute ou on retranche un nombre fini de ces termes. 

22 Critères de convergence et de diver- 
gence des séries à termes positifs. 

a) Critère de comparaison I. Si 0<a, <<, à 
partir de nr = nr, et si la série 


bytb+...+bnt...= 2) bn (2) 


n=1 


converge, la série (1) converge aussi. Si la série (1) diverge, la série 
(2) diverge aussi. 


991 


En qualité de séries de comparaison, il est commode, en parti- 
culier, de considérer la PEAR géométrique 


Ÿ agn (a 0) 
n=0 


qui converge pour |[g|<1 et diverge pour {g|>1 et la série 
harmonique 


1 
n 


SE 


qui est une série divergente. 
Exemple 1. La série 
1 1 1 1 
Tite tagwt tom: 


converge, puisque dans ce cas 


1 
< 5 ? 


bn 
NT n.2n 


et que la progression géométrique 
œ 
1 
D 
n=i ” 


1 
de raison g=-5 converge. 


Exemple 2. La série 


In2 In3. Inn 
5 + 3 ++ 


diverge puisque son terme él e L est plus grand que le terme 


correspondant 1 de la série ne (qui diverge). 
b)Critère de comparaison Il. S'il existe une limite 
finie et différente de zéro lim (en particulier si a, —b,), les 


no ‘7 
séries (1) et (2) convergent ou divergent simultanément. 


Exemple 3. HS 
RSS re IE 
diverge, puisque 
Mn (=rir)=7 #0 
et que la série de terme général + diverge. 
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Exemple 4. La série 


1 1 1 
DES DR LI: Eu ÊLE e + ee Tone 
converge puisque 


1 Ji 1 1 
lim (—— « 7) = 1, c'est-à-dire Th nr _ TA et que 


# _e # Cd l Â 
la série de terme généra Gr onverge. 


c) Critère de D’Alembert. Soit an >0 (à partir d’un 
certain n) et la limite 


Gn+1 


lim 
no An 


= 


existant. La série (1) converge si q < 1 et diverge si q > 1. 
Si g = 1, on ne peut rien dire. 


Exemple 5. Etudier la convergence de la série 


2n — 1 


L:, 5 
Ztsrtsstes ++... 


Solution. Dans ce cas 


2n—1 an +1 
Ann? ani = 
et 
1+ : 
._  Gn#t _y (2r+1)2r mn | 2n _ 1 
ee an D dome 2 
2n 


Par ES la série considérée converge. 
d) Critère de Cauch y. Soit a, > 0 (à partir d’un cer- 
tain n) et la limite 
limyan—9 


ñn—+00 


existe. Alors la série (1) converge si g << 1 et diverge si q > 1. Pour 
q = 1, on ne peut rien dire. 

e) Comparaison avec une intégrale (Cau- 
ch y). Si a, — f (n), où la fonction f (x) est positive, monotone dé- 
croissante et continue pour x > a > 1, alors la série (1) et l'intégrale 


convergent ou divergent simultanément. 
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A l’aide de ce critère, on démontre que la série de Dirichlet 


ÿ _ (3) 
n=i1i 


FOnVerge pOur p>1et diverge pour p < 1. La convergence de nom- 
r 


breuses séries peut être établie en les comparant à la série de Dirichlet. 


Exemple 6. Etudier la convergence de la série 


1 1 1 1 
Titrst set mqat 


Solution. On a 


Puisque la série de Dirichlet pour p = 2 converge, d’après le critère 
de comparaison II, on peut affirmer que la série considérée converge. 
30. Critères de convergence des séries à 
termes alternés. 
Si la série 


lal+lal+..+lal+... (4) 


formée des valeurs absolues des termes de la série (1) converge, la 
série (1) converge et on dit qu'elle est absolument convergente. De 
même, si la série (1) converge et la série (4) diverge, la série (1) est 
dite semi-convergente (ou non absolument convergente). 

Pour étudier la convergence absolue de la série (1), on peut appli- 
quer à la série (4) les différents critères connus de convergence des 
séries à termes positifs. En particulier, la série (1) converge absolu- 
ment si 

lim 


fi—+ 00 


Gn+1 
an 


<1i ou lim y [anl<1. 
n—+00 


Dans le cas général, la divergence de la série (4) n’entraîne pas né- 


cessairement la divergence de la série (1). Mais si lim a #1 > 1 
+00 an 


ou lim 7/1anl > 1, non seulement la série (4) diverge, mais aussi 
la série (1). 

Critère de Leibniz. Si pour la série à termes alternés 

bi — b2 + b3 — ba+ ... (b, > 0) (5) 

les conditions 1) bh > b > b32> ...; 2) ns b, — 0 sont satis- 


faites, alors la série (5) converge. | 
Pour le reste R, de la série, on a dans ce cas l'évaluation sui- 
vante : 


| Rh | < bn+s- 
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Exemple 7.-Etudier la convergence de la série 


ROME 


ist) * =) +. 


Solution. Formons la série des valeurs absolues des termes 
de la série considérée : 


(Ve (4e) 
Puisque 


lim V = RS fo 
Rae 2n—1 | Ti 2n — 1 es se 0 2 u 


72:09 


ñn 
la série considérée converge absolument. 
Exemple 8. La série 


1 1 1 
dt (it. 


converge puisque les conditions du critère de Leibniz sont vérifiées. 
Cette série est semi-convergente, puisque la série 


1+S tte. ++. 


diverge (série harmonique). 

Remarque. Pour la convergence d’une série à termes alter- 
nés il n’est pas suffisant que son terme général tende vers zéro. Le 
critère de Leibniz affirme qu'une série à termes alternés converge si 
la valeur absolue du terme général de cette série tend vers zéro d'une 
manière monotone. Ainsi, par exemple, la série 


1 1 1 1 1 1 
1 ts tz— FA rte 6e 
diverge, bien que son terme général tende vers zéro (la valeur absolue 
du terme géneral tend vers zéro d’une manière non monotone). En 
effet, on a S2x = Si + Sr, où 
RS RL, 1 _. | 1 
Si =1 Tata tetrs Si =—(5+gt.+—) , 
avec Re S;, = © (S, est la somme partielle de la série harmonique) 
00 
alors que la limite lim S; existe et est finie (S; est la somme partielle 
R—00 
d'une progression géométrique convergente), par conséquent, 
lim S2Rk = ©. 
R—00 
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D'autre part, pour la convergence d’une série à termes alternés, 
le critère de Éoibaiz n'est pas nécessaire : une série à termes alternés 
peut converger si la valeur absolue de son terme général tend vers 
zéro d’une manière non monotone. 

Ainsi, la série 


1 1 1 1 1 
tarte Gene te 


converge, et même absolument, bien que le critère de Leibniz no 
soit pas vérifié: la valeur absolue du terme général de la série tend 
vers Zéro d’une manière non monotone. 


40. Séries à termes complexes. La série de terme 


général c, = ah + ib, (i — —1) converge si et seulement si conver- 
©œ © 
gent simultanément les séries à termes réels ©\a, et Ÿ)b, ; on a alors: 
n=1i n=i 
C0 oO oo 
> Cn = > an +i > bn. (6) 
n=1 n=1 n=1i 


La série (6) converge a priori et elle est appelée absolument con- 
vergente si la série 


OO O0 
D'lent= D) Vai +, 
n=1 n=i 


dont les termes sont les modules des termes de la série (6), converge. 
59. Opérations sur les séries. 


a) Une série convergente peut être multipliée terme à terme par 
un nombre quelconque x, c’est-à-dire si 


a+aat...+an+...=s, 
kas + kaa+...+ka,+...—=RS. 
b) Par somme (resp. différence) de deux séries convergentes 
a+aat...+ant...=S:, (7) 
bb... tt... = 6: (8) 
on a en vue la série 
(a + bi) + (a + bi) +... + (an + bn) +... = Si + S2. 
c) Par produit des deux séries (7) et (8) on a en vue la série 


| CP naiss ais, (9) 


alors 


Cn — aibn + a2bh -: + .... + an! (n = 1, 2: . s): 


Si les séries (7) et (8) convergent absolument, la série (9) converge 
aussi absolument et a pour somme S;S3. 

d) Si une série converge absolument, sa somme ne change pas si 
on groupe les termes de la série. Cette propriété n’est pas vraje dans 
le cas d’une série non absolument convergente. 
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Donner l'expression du n#-ième terme des séries suivantes : 


1 { 1 
2401. 142444... 2404 1+L+ 14e. 
1 1 | 1 : 4 5 6 
2402. DSP ATpTS do 2405. ZTotatzs tr... 
2 3 4 2 4 6 8 
2408. 14+5+T+S+... 2406. St. 
| | | | | { 
2407. +++ tata t 
14.3 1.3.5 1.3-5.7 
2408. À +++ + 
2409. 1—1+1—1+1—1+... 
| 1 
2410. 145434745454... 
On demande, dans les exercices n° 2411-2415, d'écrire 


les 4 ou 5 premiers termes de la série de terme général 
donné ah. 


3n —2 | 
RON EE M4. an =. 
2411. En n2-|- 1 2414 a BEC Dam 
(—1}nn a Ut 
2412. an e 2-- sin — COS 1 
2 2415. PAR out à hante 


An ] 
2413. a, = 21, . 


n° 


Etudier la convergence des séries en appliquant les cri- 
tères de comparaison (ou un critère nécessaire) : 


2416. 4—1+1—1+...+(—1)"I+ .. 

2 4 /2\2 4 /2\3 4 [2\n 
2447. +3 (5) +3 (5) +...+2+(5) FE 
2418. 2+$+$+... ++... 


2n+1 

2419. Vas + 
2020. S+E+SH ++ 

2. Lite t...+ rt. 

2422. sta trat test 
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2423. AE Vi ME De 


1 1 
2424. 1 — +... ++... 
++ REZ 

2425. mister. LETTRES 

1 y 2 nr 
us 217373 VE Dar 
Etudier la convergence des séries à l’aide du critère de 

D'Alembert : 

2427. HS + SH. HART 

vit2 try (V2 

2 2.5.8 2.5.8 ...(3n—1) 


2ABS. + HT SH ot... +155 gt: 


Etudier la convergence des séries à l’aide du critère de 


Cauchy : 
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nos, 24 (5) (A++ (RÉ) + 
200 (5) (4m) 4 


«= 


Etudier la convergence des séries à termes positifs : 


2481 APS bosses 

2432. SH Hit appt 

288. pr tps trot +aemt 

pu LED 

2435. 2+242+...+ + 

436. ptamtamtet CEE LES 
3 


2437. F+ (7 ) + (G) 1e +) +. 


À 3 n 
312 5 712 2n+1\2 
2438. (+) ++ (G) ++) + 
2h39, L+F+ T4... ++ 
Etats en es 
2 4 2n-1 
2440 hs es hanst aie 
1! L 
2 : 2n-1 
2442. CN AE TE . 
1 14.3 1-3-5 1.3.5 (2r —1) 
PS ETS sas Dean 0 
1 1»? (2 1° 3 1)? 1? 
dan. CLR EE +. 
2445. 1000 + TE + en 1004 LE 
1000-1002. 1004 .… (998 + 2n) 
RE te 2 CN 
2.5.8 2.5.8 ... (Gn—7)(Gn —4) 
2446. + ot. DLLT 5.9. Ha US 
5 . (4n —3) 
2447. T+s ROUE F- rs Gn=3T Do 
1-11, 1- = 21 14-11-21 ... (10n—9) 
2448. +57 3! À TT 
1. . 9 1.4.9. 
2449. + street +570 te 
ee 1 
2450. 2 arcsip : 2454. Pin 
À So à 
2451. y Sr : 2455. D. 
n=2 
Ç 1 ou 4 
Nm n=2 
- n2+1 - 1 
2453. D In n2 ; 2457. DESTESTIT . 


n—=2 
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60 Fo e) 

2458. D ——. 2464. D (1—cos%) . 
n=2 n=1 : 
4 an! 

2459. D TER 2465. 2 

2060. Di, 2466. SPL, 
er  Vain-H)(n+2) ar nr 

2461. PÉrree rc ré 2467. S =. 

,nlnn+ VInn _ ne 


co n _ enn ! 
2462. D —— |. PS 2 
462 2 nŸn—Vn ” À di 
2463. ——#"" —. 

2% EF n—{) 

” « 1 Ç 1 1 
2469. Démontrer que la série > An lin 


1) converge pour qg quelconque, si p > 1, et pour q > 1, 
Si. D =:1; 

2) diverge pour g quelconque, si p € 1, et pour q £ 1, 
si p = 1. 

Etudier la convergence des séries à termes alternés sui- 
vantes. Dans le cas de convergence, dire si les séries sont 
absolument ou semi-convergentes. 


2470. 1—L4+5—.., + 4. 
a a) 
2471. 1 At VE . + = 
1 1 (—1)n71 
2472. 4—L +. + OR +. 
2 , 3 ._ (—1)n bn 
2473. 1—r+S—. ++ 
3 ss) 7 nu 2n+1 
24h. + + (— 1) L 


n (n +1) 
340 | 


2475. —1_24$44 (1 7 + 
2 3 
AT — 7 Ts PET. Part Vaste 


: à Né" _ 
Li . n+1)Vr+1—1 d 


Ÿ 2477. — À (5) +..+ 0 + 
3-5-7...(2n +1) 


AB. LEE (PE 

2479. + — ons 

2480. Ru Fni0s TE En 5 LS Te. 

2481. > pe 2482. (1118 = 
n=1{ 


2483. S'assurer que le critère de convergence de D'Alem- 


Lee 


bert ne permet pas de dire si la série Ÿ a,, où 
n= 
9k-1 Ok-1 
GhA = ET SE STE (A=T,.2; 35) 


converge, mais que le critère de Cauchy permet d'étudier 
la convergence de cette série. | 

2484*. S'assurer que le critère de Leibniz ne peut être 
appliqué aux séries à termes alternés a) — d). Dire quelles 
sont les séries divergentes, semi-convergentes et absolument 
convergentes : 


a) 


1 1 1 1 1 


1 
VE Van Vi Va Va Vanit 


1 1 | 
br me): 
1 1 1 1 1 
LS 


1 1 
(ax — DR-1 ? Ge — 32k-1 ] ; 
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1,14 1 1 1 
Di—gts-gts-z+ 
1 
(ax 2L_1 
{ 4 4 1 ‘1 
D r—-i+tr-sti-s+.. 
1 
(em « 


Etudier la convergence des séries à 


termes complexes : 


ss n(2+ijn : 1 
2485. D ZE , 2489. D Der 
A nGi—1r mn 
2486. D _— 2490. Dove na z- 
So “à 1 
2487. ÿ n(3+n . 2491. ÿ [n+(n—1) if e 
n= 1 ne 1 
or | Qr—n+i 
2e Ze 2492. DEEE | 
n= n= 


2493. Entre les courbes y — _ et y — = et à droite de 


leur point d’intersection, on construit des segments parallè- 
les à l’axe OY et équidistants l’un de l'autre. Est-ce que la 
somme des longueurs de ces segments est finie? 

2494. Est-ce que la somme des longueurs des segments 
dont il est question dans l'exercice précédent est finie si la 


courbe y — est remplacée par la courbe y — L? 


T° 


n=1 
Est-ce que la somme converge? 
2496. Former la différence 


Da 


942 


des séries divergentes 


et CE —— et étudier sa convergence. 


nai 


2497. Est-ce que la série obtenue en retranchant la 


Le [es] 
Ld e 4 La e | 
Es ? 
série ÿ 7——7 de la série ÿ — est convergente ! 
n=1 
2498. Donner un exemple de deux séries telles que leur 
somme soit convergente et leur différence DIRES 


za D gx 
n= 


2499. Former le produit des séries : 


Est-ce que ce produit est convenant 
2500. Former la série (1 fair .….. + rt ss ) - 


Est-ce que cette série converge ? 


2501. On donne la série — 1 -- + HE 


(= 1 
TS 
Evaluer l'erreur commise en remplaçant la somme de la 
série par la somme des quatre premiers termes, par la somme 
des cinq premiers termes. Que peut-on dire du signe de ces 
erreurs ? 
2502*. Evaluer l’erreur commise en remplaçant la somme 
de la série 


1 1 1 \° 1 1 \3 1 {An 

Er ol er 1 Sort: DE 
par la somme de ses n premiers termes. 

2503. Evaluer l'erreur commise en remplaçant la somme 
de la série 


1 1 1 
Va Pape er 


n ! 


par la somme de nr premiers termes. En particulier, évaluer 
pour nr —= 10 la précision de l’approximation. 

2504**. Evaluer l'erreur commise en remplaçant la som- 
me de la série 


Ait hes tt... 


par la somme de ses n premiers termes. En particulier, éva- 
luer la précision de l’approximation pour nr — 1000. 
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2505**. Evaluer l'erreur commise en remplaçant la som- 
me de la série 


142 (445 (Deer (DT 


par la somme de ses r premiers termes. 
2506. Combien faut-il prendre de termes dans la série 


ÿ IT pour calculer sa somme à 0,01, à 0,001 près? 
=1 
"7 2507. Combien faut-il prendre de termes dans la série 


3 DS pour avoir la somme de la série à 0,01, 0,001, 


Ô “000! près ? 
2508. Trouver la somme de la série 


1 
Bash +obgte. 
2509. Trouver la somme de la série 


Va+(a-ÿ9+(73-ÿ 2 + 
REV AVE) à 


$ 2. Séries de fonctions 


19 Domaine de convergence. L'ensemble des va- 
leurs de la variable z pour lesquelles la série de fonctions 


hi ++... +he +... (1) 
converge s’appelle domaine de convergence de cette série. La fonction 


S (x) = lim S, (x), 


où Sn (x) = f1 (x) + fa (x) + . - - + fn (x) et x appartient au domaine 
de convergence, s'appelle somme de la série : s Ra) =S(:) —S, (2) 
est le reste de la série. 

Pour déterminer le domaine de convergence de la série (1), il 
est suffisant, dans les cas simples, d’appliquer les critères de con- 
vergence connus en supposant zx fixe. 

__ Exemple 1. Déterminer le domaine de convergence de la 
série 


z+1 ,(z+1ÿ , (z+1}$ (z+1)" 
no Togo dog dot ee (2) 


944 


Solution. En désignant par u, le terme général de la série, 
on a: 
[z+1fmHonn  ]r+1l] 


= mm ED 2 


n—+œ0 7100 


D'après le critère de D’Alembert, on peut affirmer que la série est 


convergente (et même absolument) si LEEN <AÂ, c'est-à-dire pour 
—3 < z LA; la série diverge si LRU 4, c’est-à-dire si —o< 
< z << —3 ou 1 Lz < œ (fig. 104). Pour z = 1 on trouve la série 
div conv. div 
POPPPIS SET ORNE > X 
7 -1 0 1 
Fig. 104 


harmonique 1 + ++ + ..., qui diverge, ct pour z—=—3 


on retrouve la série —1 + ++ ... qui (d’après le critère de 


Leibniz) converge (non absolument). 
Ainsi, la serie converge pour —3 < z < 1. 


20. Séries entières. Pour chaque série entière 
Cotau(rc-a)+e(r-a} +... + (z—-ar+... (3) 


(c, et a sont des nombres réels) il existe un intervalle (intervalle de 
convergence) | z — a | << R de centre au point zx — a à l'intérieur 
duquel la série (3) converge absolument, pour |z —a | > R la série 
diverge. Le rayon de convergence R peut dans certains cas particuliers 
être égal à O0 ou à oo. Aux extrémités de l'intervalle de convergence 
z—= a+ R la série entière peut aussi bien converger que diverger. 
L'intervalle de convergence se définit d'ordinaire à l’aide des cri- 
tères de D'Alembert ou de Cauchy pins aux séries dont les termes 
généraux sont les valeurs absolues des termes de la série donnée (3). 
En appliquant à la série des valeurs absolues 
[col+lellz—-al+...+lallz-ainm+... 
les critères de convergence de D’Alembert et de Cauchy, on trouve 
respectivement pour le rayon de convergence de la série entière (3) 
les formules 
1 c 

= ct R=]lim | — 

lim 7 C 1= 00 

EVACUE 


Cn+1 


Cependant, il faut appliquer ces formules avec beaucoup de prudence, 
car les limites du second membre de ces formules n'existent pas très 
souvent. Ainsi, si l'on a une infinité de coefficients c, nuls (ceci a lieu, 
en particulier, si la série contient seulement les pue paires ou 
impaires de (x — a)), alors les formules indiquées ne peuvent être 
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appliquées. Ceci étant, on recommande, quand on détermine l’inter- 
valle de convergence, d'appliquer directement le critère de D'Alembert 
ou de Cauchy, comme on l’a fait ci-dessus, pour étudier la série (2) 
sans avoir recours aux formules générales du rayon de convergence. 

Si z = x + iy est une variable complexe, il existe alors pour la 
série entière 


Co+ (2 — 20) +e(c— 20) +... He (s— 24... (4) 


(cn = an + ibn, Zo = To + iyo) un cercle (cercle de convergence) | z: — 
— z0 | < R de centre au point z — z à l'intérieur duquel la série 
converge absolument; pour |z2— z1| > R la série diverge. Pour 
les points de la circonférence du cercle de convergence, la série (4) 
peut aussi bien converger que diverger. On définit d'ordinaire le cercle 
de convergence à l’aide des critères de D’Alembert ou de Cauchy appli- 
qués à la série 


lcol+lallz—zol+lcellz—-2zF+... 
+ Intl: —-com+... 


dont les termes sont les modules des termes de la série donnée. Ainsi, 
à l’aide du critère de D’Alembert on peut facilement remarquer que 
le cercle de convergence de la série 


241 , (+1, (+1) (+1y 
M2 22 Cod drum in 


est défini par l'inégalité | z + 1 |<2 (il suffit de répéter les calculs 
donnés à la page 344 servant à déterminer l'intervalle de convergence 
de la série (2) en remplaçant x par =). Le centre du cercle de conver- 
gence est le point z = —1, le rayon R de cercle (rayon de convergence) 
est égal à 2. 


39. Convergence uniforme. La série de fonctions (1) 
converge uniformément sur un intervalle si quel que soit e > 0 on 
eut trouver un indépendant de x tel que pour nr > N et pour tous 
es z dans l'intervalle donné l'inégalité | R, (x) | -< e, où AR, (x) 
et le reste de la série, est satisfaite. 
Si [fn (2) I<cn(n=1,2,...) poura<r<bet si la série 
© 

D converge, alors la série de fonctions (1) converge absolument 
n=i 
et uniformément sur le segment [a, b] (critère de Weierstrass). 

La série entière (3) converge absolument et uniformément sur 
chaque segment intérieur à son intervalle de convergence. La série 
entiere (3) peut être dérivée et intégrée terme à terme à l’intérieur de 
son intervalle de convergence (pour |z — a | < R), c'est-à-dire si 


Cota(r—a)+e(r—-aÿ+...+e(r—-ar+... = f (x), 
(5) 


alors pour z arbitraire dans l'intervalle de convergence de la série 
(3) on a 


a+ 2e —e)+...+nn(e—ami+...=/f(z), (6) 
546 


x 


er k Ci (x —a) dr+ | Co(r—a) dr-+...+ 


X0 


se 


° = — antl —antl * 
+] en (—emdr+ = Ÿ 67 ED = | f(x) dx (1) 


n=0 Xo 
(le nombre x, appartient aussi à l'intervalle de convergence de la 


série (3)). En outre, les séries (6) et (7) ont le même intervalle de con- 
vergence que la série (3). 


Déterminer le domaine de convergence des séries : 


à à 
2510. D —. 2518. D ——. 
n=1 n=1 
s 1 : 1 
n=i 
si ne À nn 
Oo sinQ@n—{}z — nt 
2513. ÿ 7 (2r—1} 2521. 2 Gr De . 
D (1m 
2514. D 2 sin + — 2522. ÿ nr 5) 
2515. D 2523. 
n=0 n= 
2516. D (—1)*1e-nsinx, 2524%. à (+ a): 
ñn=0 n=1 
2517. D. 2525. S 2". 
n=1 n=-1 


Déterminer l'intervalle de convergence des séries entières 
et étudier la convergence aux extrémités de l'intervalle de 
convergence : 
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2529. 


2530. 


2531. 


UT 


2533. 


2534. 


2535. : 


2536. 


2537. 


2538. 


2539. 
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3 
il 


M 38 
ml © 
I = 
al: 
CS 
RE 
GE 
tsl ! 


in 


M 8 
( 
— 

Sls= 
L 
KR 
3 


3 
I 


(n4+1)5 227 
2n +1 


LM 8 


mare 


3 
I 


[MA 3 
PP, 
tu 
S 
| 
°| 
CS 
LE 
to 
3 
CS 
& 
s 


3 
I 
Lo d 


3 
148 
CO 

a 
& 
Ce 


LM 8 
S 
+|= 
CES 
nr, 
RO ES 
Les” 
ni 


3 
Il 


M 8 
a | 
= | 
CI ES 
3 


ï 


Ce 1)" (2n+1)° x". 


zn-1l 
n°.3n.]nn 


2540. S 


n=2 


(se) 
>, a! 
n=1 


O0 
Don!æt!, 
n=1{ 


2541. 


2542*%*, 


2 
2" 


co 
2543. D. 
2n-linn 
n=1 
oo 


2544%. S' 2. 


2545. 
2546. DEN, 
n=1 
2547. > ET. 


(_LA\n- (z-2)°7 
2548. S'( 1 ET, 


n={1 


S EH. 


n° 


2549. 


n={ 


2550. Lo n° (z +3)". 


2551. > (RSR 


- 2n-4n 
(z—2}n 
2552. : rer 


n- (—s5)" 
> D “n°3r ‘ 


Ge 
2n—1Y22(r—1\r 
2553. D ie 


n=1 
2554. Y _ 2560. 2 em. D 


2n-1. nn 


So G+i» Dre _ n 


n G-3# (3n— 2) (x — 3} 
2556. 2 Grimert 2562. EE 
N= n= 


F1)In(n +1) 
se n (x — 2)" 
2697. 2 ppm TD 
ii 
(z+2}n° (x — 3)" 
2558. ——_———. 2563. 1 —_——" — , 
> nr 2 ) (2n +1) Vr+Hi 
© { n° : 
2559%. D (1+—)" (z—1)". 
n=1 
Déterminer le cercle de convergence : 
2564. D i2. 2566. 2 ee . 


zen 


2565. D A+n2 2567. DE 


2568. PET IE re . + 
be bts à .(2n+1+2i)7 +... 


22 


ss Gé 1 Sub 


° +45 = A5 T° 
1+L2ni\n à 
2570. 3 ( Tr } 2". 


2571. En partant de la définition de la convergence uni- 
forme, démontrer que la série 


LA+trz+ti +... + +... 
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ne converge pas uniformément dans l'intervalle (—1, 1), 
mais converge uniformément sur tout segment intérieur 


* 


à cet intervalle. 


Solution. D'après la formule de la somme de la progression 
géométrique, on a pour [zx | <1 


Ra(z)=z2ntltanti Lt... — 


zn+1l 


4—2 ° 


Prenons à l'intérieur de l'intervalle (—1, 1) le segment [—1 + a, 
1 — a], où a est un nombre positif aussi petit qu'on le veut. Sur ce 
scgment [r|<1—a |1—zx|> a et, par conséquent, 


— anti 
LACS 


Pour démontrer la convergence uniforme de la série donnée sur le seg- 

ment [—1 + a, 1 — a], il faut démontrer que, pour e > 0 arbitraire, 

on peut choisir un N dépendant seulement de & tel que, pour chaque 

n > N, l'inégalité | R, (x) |-< e est satisfaite pour tous les z du 
segment considéré. 

Si ; (4 — a)n+i : 

Prenant un e > 0 arbitraire, exigcons que ————— < £&; d’où 

(1 “oi <ea, (n—t-1)In({—a)<ln(ex), c'est-à-dire n+1> 

n (ec) : n (ec) 1 

> Mti—c) (puisque In({—a) <0)etr> Mac 1. Ainsi, 

In (ec) 

In (1— «@) 
pour n>œN, on a bien | R,(x)| <e pour tous les z du segment 
[—1+a, 1—a], ce qui démontre la convergence uniforme de la 
série donnée sur tout segment intérieur à l'intervalle (—1, À). 

En ce qui concerne l'intervalle entier (—1, 1), il contient des 
points aussi voisins que l’on veut du point z—1, et comme lim R,(r)= 
X—1 


en prenant N — —1, nous pouvons nous convaincre que, 


S zntl 
: x 1 1— 7 
des points x pour lesquels R, (x) est supérieur à tout nombre aussi 
grand qu’on veut. Par conséquent, il n’est pas possible d'indiquer 
un { tel que, pour n > N, l'inégalité | R, (rx) | << e soit vérifiée pour 
tous les points de l'intervalle (—1, 1), ce qui signifie que la con- 
vergence de la série dans l'intervalle (—1, 1) n'est pas uniforme. 


— co, alors, aussi grand que soit r, on peut trouver 


2572. En partant de la définition de la convergence uni- 
forme, démontrer que: 
a) la série 


z x? zn 
Prop . +. . 
converge uniformément sur tout intervalle fini; 


Jo0 


b) la série 
2° zh 76 (—1}n-1 zèn 
DOS SE PU 
converge uniformément dans tout l'intervalle de convergence 
(—1, 1); : 
c) la série 


+ tete hete.. 


converge uniformément dans l'intervalle (1 + 6, oc), où 
Ô est un nombre positif arbitraire; 
d) la série 


(x — 2t) + (at — 26) + (x — 28) +... 


ee HT ane) À. 


converge non seulement à l’intérieur de l'intervalle (—1, 1), 
mais aussi aux extrémités de cet intervalle. Néanmoins, la 
convergence de la série dans l’intervalle (—1, 4) n’est pas 
uniforme. 

Démontrer la convergence uniforme des séries de fonctions 
dans les intervalles indiqués: 


2573. > T sur le segment [—1, 1]. 
n= 1 

2974. D nee sur tout l'axe numérique. 
n=1 

2575. D (— 1)" 2 sur le segment [0, 1]. 
n=1i Vr 


En appliquant la différentiation et l'intégration terme 
à terme, trouver les sommes des séries: 


2576. HT ++ se ++ ses 
2577. 2 EE (AIT. 


z2n-i 


, æ xs 
2578. Eea da d .. does . 


3a1 


z? n=1 


xd T n— 
2579. 2 +. . +(—1) De se ai + 


2580. 1+27z+3+...+(n+l)zt +... 
2581. 1— 32° + 52—...+(—1)"1(2n—1)2" +... 
2582. 1-2+2.3r+3.42 + ...+n(n+1)r +... 
Trouver la somme des séries : 
| 2 3 n 
2583. +++... ++... 
xs zx? zin-3 
2584. SET s: 87e Tics . 
= + 1 Â 1 (— 1771 
2585 . ts ss +: se Tnt) ani + 5 
= 1 3 Hs) 2n —1 
2586. +++... ++... 


$ 3. Série de Taylor 


419 Développement d'une fonction en série 
entière. Si la fonction / (x) admet, dans le voisinage|z—a|<R 
du point a, un développement en série entière suivant les puissances 
de z — «a, cette série (série de Taylor) est de la forme 

- f” (a 2 
(9 = $C) Ja) a) + LL (a+. 


jen (a) 
F n | 


(r—ar +... (1) 


Pour a = 0 la série de Taylor s'appelle aussi série de Maclaurin. 
L'égalité (1) est vraie si pour |z — a |< R le reste de la série de 
Taylor 


7è k . 
Ra =) 1e)+ D (2-0 | 0 
R=1 


pour nr —+ oo. 

Pour évaluer le reste on peut utiliser la formule 
, = Eat (n+1) 
Ra (z) = MED Î {a+ 6 (x—a)], où 0<0<1 (2) 
(orme de Lagrange du reste). 

Exemple 1. Développer la fonction f (r) = chz en série 
suivant les puissances de z. 

Solution. Trouvons les dérivées de la fonction f (2) = chz, 
f (æ)=shz,f"(z) = chz,f" (x) = sh x, . . . et en général f(m) (x) — 
= chzsinest pair, f(® (x) = sh x si r est impair. En faisant a = U, 
nous trouvons f (0) = 1, f’ (0) = 0, f" (0) =1, f" (0) = 0, ... 
et en général fn (0) = 1 si nr est pair et f(m) (0) = 0 si n est impair. 
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D'où, d'après la formule (1), on a 


2 4 en 
hr=ttiiite tente. (3) 


Pour déterminer l'intervalle de convergence de la série (3), appliquons 
le critère de D’Alembert. On a 


on+2 2 \ - 
nsol (22+2)1 (2)! 4, (22+1) (22 +2) 
pour zx arbitraire. Par conséquent, la série converge dans l'intervalle 
—00 «<Z x << ©. Le reste, d’après la formule (2), est de la forme 


anti 


Rh = Gt ch Oz, si nr est impair et 


* anti ; - 
Rh Der sh Oz, si r est pair. 


Puisque 0501, 


0x, ,-0x 6x __ ,-0x 
[eh O1 Gel, 18h07 =] TE | <a 
| x |n+1 Lxl Re . EL 
et par suite | Rx (x)| CETTE el", La série de terme général al 


converge pour zx arbitraire (on peut s’en convaincre à l’aide du 


critère de D'’Alembert) et par suite d'après le critère nécessaire de 
convergence 


n+1 
lim es 
no (+1)! 
par conséquent, lim R, (x) = 0 pour z arbitraire. Ceci signifie que 
—+C0 


la nee de la série (3) pour z° arbitraire est effectivement égale 
à ch x. 


20. Procédés appliquables pour dévelop- 
per en séries entières. 


Dans de nombreux cas, on aura recours aux développements 
fondamentaux suivants: 


I. LES te EH (— 00 € x € ©), 


zentl 


| ; z  2z$ , zxô 
IT. sinz=tt—apteg...+(—1) minit … 


11 
(— 00 KZ < ©), 
2 zi r2n 
III. cos z=1 —ÉTT— +(—1)n Goit. 
(— OLI< co), 


23-0361 353 


m(m—1) 72 


IV. (+ a+ + se 


NE SUR RES tes sis 


n | 
2 23 
V. In (tam. + + 


(—1<z<1), 


ainsi qu’à la formule donnant la somme d’une progression géométri- 
que pour trouver le développement en série entière d’une fonction 

onnée ; en outre, on n'aura pas besoin d'étudier le reste. Pour avoir 
un développement, il est pariois utile d'utiliser la dérivation et l’in- 
tégration terme à terme. On recommande de développer les fonctions 
rationnelles en éléments simples avant de les développer en séries 
entières. 

Exemple 2. Développer la fonction 


| 
= GG 


suivant les puissances de z **). 
| Solution. On a, en développant la fonction en éléments sim- 
piles, 


1 2. 
Sr Er Pr 
Puisque 
{ œ 
7—=itstat...=Y zn (4) 
ñn=0 
et 
à © 
Te “122 + — “2 (—1)r 2nzn, (5) 
n= 


on a finalement 


f(x) — 2 zn +2 2e 2 [+(—1)M2#i]zn, (6) 


*) Aux extrémités de l'intervalle de convergence (c'est-à-dire 
pour z = —41 et pour x = 1) le développement IV se comporte de la 
manière suivante: pour m > 0 la série converge absolument aux 
deux extrémités de l'intervalle de convergence, pour 0 >> m >> —1 


elle diverge pour z — —1 et est semi-convergente pour x = 1; pour 
m < —1 elle diverge aux deux extrémités de l'intervalle de conver- 
gence. 


. *+) Ici et dans la suite, on a en vue «suivant les puissances en- 
tieres et positives ». 
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Les progressions géométriques (4) et (5) convergent respective- 
ment pour [z|<1et |z|< TZ ; par conséquent, la formule (6) 
est valable pour | z | < ” , c'est-à-dire pour — + <z LT. 

30. Série de Taylor pour les fonctions de 
deux variables. Le développement d'une fonction f (x, ÿ} 


de deux variables en série de Taylor au voisinage du point (a, b) est 
de la forme: 


le D=t + (e-0 +5 2] 0+ 


+ [e-02+e-d Len. 


Â n 
+ [6-0 +u-0 + | f (a, +. (7 


Sia—=b= 0, la série de Taylor s'appelle aussi série de Maclaurin, 
On utilise ici les notations suivantes: 


Leo +00 2] =D) G—a+ 

y=b 

+26 cl 470); 
vb 
2 2 
Leo) +0 Le = ED Gar+ 
2 2 
+2 #79 u—b+ EN vb}, etc. 
y=b y==b 


Le développement (7) a lieu si le reste de la série 
Ra (2 Y)= f(x; y)— 


ñn 
1 fr ) à JR 
— {ia n+Zrle-s tune] rte, D}—0 
pour nr —+ co. Le reste peut être mis sous la forme 


( 9 n+i 
Rene le-o +0] ren 


Xaa+6(x-a) 
y==b+06(v-b) 


où 0<0<1. 


Développer suivant -les puissances entières et positives 
de x les fonctions indiquées; déterminer les intervalles de 
convergence des séries obtenues et étudier le comportement 
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de leurs restes: 

2587. a* (a > 0). 2589. cos (x + a). 
2590. sin* x. 
2591*. In(2+ x). 


En utilisant les principaux développements I—V et 
la progression géométrique, former le développement suivant 
les puissances de x des fonctions suivantes et indiquer les 
intervalles de convergence des séries obtenues: 


2588. sin (z++) ; 


2592. 2 à | 2598. cos? x. 
| 2599. sin 3x + x cos 3x. 

2593. — 7, : 

ZI —4r+3 2600. JEz 
2594. re **. 2601. 1 | 
2595. e. V4 2 
2596. sh z. 2602. In +=. 
2597. cos 2z. 2603. In (1 +zxz—21°). 


En appliquant la dérivation, développer suivant les puis- 
sances de x les fonctions suivantes et indiquer les inter- 
valles dans lesquels ces développements sont valables: 


2604. (1 + x) In (14 + x). 2606. arcsin x. 
2605. arctg z. 2607. In (x + V1 + z°). 
En appliquant différents procédés, développer suivant 


les puissances de z les fonctions données et indiquer les inter- 
valles dans lesquels ces développements sont valables: 


2608. sin? x cos? x. x Fe 
2609. (14) 67. 2616. | sr 
0 
2610. (1+ e"ÿ. : 
2611. 847. 2617. | e-*az. 
2612. +1, : 
RE In (1x) 47 
2613. ch'r. 2618. ue ne 
| : 
2614. HR < 
. 2619. | es 
2615. In (2° + 3x + 2). J Vi-A 
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Donner les trois premiers termes non nuls du développe- 
ment en série suivant les puissances de x des fonctions: 


2620. tg zx. 2623. sec x. 
2621. th x. 2624. In cos x. 
2622. ecos x, 2625. e* sin x. 


2626*. Montrer que pour calculer la longueur de l’ellipse 
on peut avoir recours à la formule approchée 


z 2 ne 
sæ 2na (1 z | 


où & est l’excentricité et 2a le grand axe de l’ellipse. 
2627. Un câble pesant prend sous l’action de son propre 


poids la forme de la chaînette y = a ch - y AVEC a = — 


q 
où H est la tension horizontale du câble, g le poids de l'unité 
de longueur. Montrer-que pour les petits x on peut admettre 
que le câble prend la forme de la parabole y = a + _ 
au terme de z* près. 

2628. Développer la fonction 2° — 21° — 5r — 2 en 
série suivant les puissances de x + 4. 

2629. f (x) = 52° — 41° — 3x + 2. Développer f (x+h) 
en série suivant les puissances de . 

2630. Développer in zx en série suivant les puissances 
de zx — f. 


2631. Développer _ en série suivant les puissances 
æ 1. 
a 1 + : à 
2632. Développer x en série suivant les puissances de 


z + 1. 


e 1 — ; 
us Développer Hygrps ®n série suivant les 
puissances de x + 4. 
Ld 1 La e e 
2634. Développer Ex 7 (n série suivant les 


puissances de x + 2. 

2635. Développer e* en série suivant les puissances de 
z + 2. 

Développer V x en série suivant les puissances de 
ZT — 4. 
2637. Développer cos x en série suivant les puissances 
de x — + | 
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2638. Développer cos? x en série suivant les puissances 
TI 
de z — 7. 
2639*. Développer 1n x en série suivant les puissances 


1—7z 
de 1Lz° 
2640. Développer —=—— en série suivant les puissances 
VA+z 
E 4 
de T+z : 


2641. Quelle est l'erreur commise si on prend approxi- 
mativement 


1 1 1 
For rarra 


2642. Avec quelle précision on calcule le nombre _. si 


on a recours à la série 
zS z° 
ArCtgTr=Z—— + — PTE 


quand on prend la somme de 5 premiers termes pour x = 1? 
2643*. Calculer le nombre — à 0,001 près en dévelop- 


pant la fonction arcsin x en série suivant les puissances de 
z (voir exemple 2606). | 
2644. Combien faut-il prendre de termes dans la série 


r? 


cos x = 1 — TT... 


pour calculer cos 18° à 0,001 près? 
2645. Combien faut-il prendre de termes dans la série 


: zS 
SINT=Z—- + Las 


pour calculer sin 15° à 0,0001 près? 
2646. Combien faut-il prendre de termes dans la série 


Ent RE + 


pour déterminer le nombre e à 0,0001 près? 
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2647. Combien faut-il prendre de termes dans la série 
In({+z)=r +... 


pour calculer In 2 à 0,01, à 0,001 près? 
2648. Calculer V7 à 0,01 près en développant la fonc- 


tion /8+zx en série suivant les puissances de x. 
2649. Expliquer l'origine de la formule approchée 


SR à T "" « CE 
V&+z&a+--(a>0), calculer V 23 à l’aide de cette for- 
mule en posant a —5 et évaluer l'erreur commise. 


2650. Calculer ÿ/ 19 à 0,001 près. 
2651. Pour quelles valeurs de x la formule approchée 


donne une erreur inférieure respectivement à 0,01, 0,001, 


0,0001 ? 
2652. Pour quelles valeurs de z la formule approchée 


SINnTZ SZ 


donne une erreur inférieure respectivement à 0,01, 0,001 ? 
1/2 


2653. Calculer | SinZ Jr à O,0001 près. 


z 
0 


2654. Calculer | e-** dx à 0,0001 près. 


2655. Calculer | Ÿ”zcosx dr à 0,001 près. 


2656. Calculer | #2 4x à 0,001 près. 


On Cu nn) 


2 


: =. . 


2657. Calculer +2 dx à 0,0001 près. 


CS 


À 


8 | 


2658. Calculer e* dx à 0,001 près. 
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2659. Développer la fonction cos (z — y) en série suivant 
les puissances de zx et y, trouver le domaine de convergence 
de la série obtenue et étudier le reste. 

Former les développements suivant les puissances de zx 
et y des fonctions suivantes et indiquer le domaine de con- 
vergence des séries: 


2660. sin z-sin y. 2663*. In (1{—z—y+ xy). 
2661. sin (x° + y*). 2664* arctg Z+ y 
et | 1—2y 
+z—Y 


2665. f (x, y) — ax° + 2bzy + cy*. Développer f (x+h, 
y + À) suivant les puissances de k et k. 
2666. f (x, y) = 2° — 2y° + Sxy. Déterminer l’accrois- 
sement de cette fonction quand on passe des valeurs z — 1, 
— 2 aux valeurs z=1+h,y=2+k. 
2667. Développer la fonction e**Ÿ suivant les puissances 
de z—2 et y + 2. 
2668. Développer la fonction sin (x + y) suivant les 
puissances de x et y — +. 
Donner trois ou quatre premiers termes du développe- 
ment en série des fonctions 


2669. e* cos y 2670. (1 + x)!*Ÿ 


suivant les puissances de zx et y. 


$ 4. Séries de Fourier 


19. Théorème de Dirichlet. On dit que la fonction 
f (x) satisfait aux conditions de Dirichlet dans l'intervalle (a, b)si 
dans cet intervalle cette fonction 
1) est uniformément bornée, c'est-à-dire |f(r) | < M pour a < 
< b, où M est une constante; 
2) n’a qu’ un nombre fini de ‘points de discontinuité de première 
espèce (c'est-à-dire en chaque point de a la fonction f (zx) 
possède une limite à gauche finie f (£ — 0) — limfG— e) et une 


limite à droite finie f (E+ 0) — . ft (&+ Ee) e > 0); 


3) n'a qu'un nombre fini d'extrémums stricts. 

Le théorème de Dirichlet affirme que si une fonction continue 
f (x) satisfait aux conditions de Dirichlet dans l'intervalle (—x, x) 
alors, en chaque point z de cet intervalle, cette fonction peut être 
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développée en série trigonométrique de Fourier 
f@)=<+a cos z + b sin ra, cos 2r + 
+b.sin2r+...+a,cosnr+b,sinnz+..…., (1) 


où les coefficients de Fourier a, et b, se calculent d’après les formules 


x 
an=— À (a) cos ne ds (n=0, 1, 2; s.:) 3 


1 
; r14 

bn = — | fte)sin ne de m=1,2, ..….) 
I 


Si r, appartenant à l'intervalle (—x, +:) est un point de disconti- 
nuité de la fonction f (x), la somme S (x) de la série de Fourier est égale 
à la moyenne arithmétique des limites à gauche et à droite de la fonc- 
tion 


S (2)= + [f(z —0)-f (z+ 0). 
Aux extrémités de l'intervalle, c'est-à-dire pour x = —ret z=1x 
S(—n)=S (m=5[f(—n+0)+ f(x —0)]. 


20. Séries de Fourier non complètes. Si la 
fonction f (x) est paire (c’est-à-dire f (—zx) = f (x)), alors dans la 


formule (1) 
b, = O(n = 1,2,...) 
et 
5 En 
he Î # (a) cos nx de (n=0,1,2;:.) 
) 
Si la fonction f (x) est impaire (c’est-à-dire f (—zx) = —f (x)), alors 
an = 0 (n = 0,1, 2,...) et 
9 IT 
br =— | f(z)sinnrdr (n—=1, 2, ...). 
0 


Une fonction donnée dans l'intervalle (0, x) peut être prolongée 
dans l'intervalle (—x, 0) soit d’une manière paire, soit d'une manière 
impaire ; par conséquent, on peut la développer sur l'intervalle (0, ) 
en série de Fourier non complète suivant les sinus ou les cosinus des 
arcs multiples. 


30. Séries de Fourier de période de 21 Si la 
fonction f (x) satisfait aux conditions de Dirichlet dans l'intervalle 
(—1, 1) de longueur 21, alors aux points de continuité de cette fonc- 
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tion intérieurs à cet intervalle, on a le développement 


fa)=+ + ai cos + sin + 8 cos = + 


+b sin À +. Jan cos = + bh sin E + ..., 


où 


an =+ | f (x) cos = az (n=0, 1, 2, ...), 


l 
bn = + | f(z) sin Te dz (n—1, 2, ...). 


Aux points de discontinuité de la fonction f (x) et aux extrémités 
z = +1 de l'intervalle, la somme de la série de Fourier se définit 
d'une manière analogue à celle donnée pour l'intervalle (—1x, x). 

Dans le cas du développement d'une fonction f (x) en série de 
Fourier dans un intervalle quelconque (a, a + 2!) de longueur 21, 
les limites d'intégration dans les formules (2) doivent être respective- 
ment remplacées par a et a + 21. 


Développer en série de Fourier dans l'intervalle (—:x, x) 
les fonctions données ci-dessous, déterminer la somme de la 
série correspondante aux points de discontinuité et aux 
extrémités de l'intervalle (x — —1x, x — x), construire le 
graphique de la fonction et de la somme de Ia série cor- 
respondante (et aussi à l'extérieur de l'intervalle (—1x, x)): 


Ci POUT —3X <z<O0, 


one je) = { © pour 0Lr<n. 


Considérer le cas particulier quand c;, — —1, c> = 1. 


ax pour —n<z<0, 


— j@={ bz pour 0<r<n. 


Considérer les cas particuliers: a) a = b = 1; b) a — 
= —{, b=1; c) a=0, b=1; d) a =1, b = 0. 


2673. f (x) = r*. 2676. f (x) = cos ax. 
2674. f (x) = e°*. 2677. f (x) = sh az. 
2675. f (r) = sin az. 2678. f (x) = ch az. 
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T—Z 


2679. Développer la fonction f(:)=— 


en série 


de Fourier dans l'intervalle (0, 2x). 
2680. Développer la fonction f (x) — _. dans l’interval- 


le (0, x) suivant les sinus des arcs multiples. Utiliser ce 
résultat pour sommer les séries numériques: 


. 4 1 1 1 1 . 
a) D OR D NE CL : b) En RÉ TUÉEUET Die : 


1 14 1 1 
C) tr +m—... 


Développer les fonctions indiquées ci-dessous en série 
de Fourier non complètes dans l'intervalle (0, x): a) suivant 
les sinus des arcs multiples, b) suivant les cosinus des arcs 
multiples. Construire les graphiques des fonctions et les 
graphiques des sommes des séries correspondantes dans leurs 
domaines d'existence. 

2681. f (r) = x. Trouver à l’aide du développement 
obtenu la somme de la série 


+++. 


2682. f (x) = x. Trouver à l’aide du développement 
obtenu la somme des séries numériques 


D DD) 


2683. f (x) = e°*. 


{ pour 0<r<+.. 
2684. f(x) — 


0 pour F<I<A 


I 


z pour 0<zr<--, 


2685. f (x) — 


I—Zx pour + <I<- 
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Développer dans l'intervalle (0, x) les fonctions suivant 
les sinus des arcs multiples: 
z pour 0<r<—, 
2686. f (x) — > 
0 pour —<r< nr. 
2687. f(rz)=z(n— rx). 
2688. f(x) = sin + L 
Développer dans l'intervalle (0, x) les fonctions suivant 
les cosinus des arcs multiples: 
1 pour 0O<Lzr<h, 
-082: =} O0 pour A<r< 1. 


br 4 
2690. =] 157 pour 0<z<2h, 
O0 pour 2k<r<r. 
2691. f(x) —zsinz. 


cosxz pour O<r<—, 


5 


2692. f (x) = . 
— COS x pour <I< 7. 
2693. En utilisant le développement des fonctions x et 
z® dans l'intervalle (0, x) suivant les cosinus des arcs multi- 
ples (voir n°% 2681, 2682), démontrer l'égalité: 


D cos nx __ 3° —6nr + As (OLr<a). 


n° 12 
n= 1 
2694**. Démontrer que si la fonction f (x) est paire 
et si f (5+z) = —f (5-2) , Sa série de Fourier dans 


l'intervalle (—:x, x) est donnée par un développement en 
cosinus des multiples impairs des arcs, et si la fonction f (x) 


est impaire avec f(5+z)-f (5-z) , alors elle se 


développe dans l'intervalle (—:x, x) suivant les sinus des 
multiples impairs des arcs. 

Développer les fonctions en série de Fourier dans les 
intervalles indiqués: 

2695. f(x) = ]z |(—1<z<!1). 

2696. f (x) = 2rz (0<z<1). 
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2697. f (r) = e (—l<z< ll), 
2698. f (x) = 10 — x (5 < r << 15). 
Développer les fonctions suivantes en série de Fourier 


non complètes dans les intervalles indiqués: a) suivant les 


sinus des arcs multiples et b) suivant les cosinus des arcs 
multiples : 


2699. f(x) =1 (0<zr<!1). 
2700. fr) =zxz (0<z<l). 
2701. f(x) = 2 (0<zr< 21). 


z pour 0Lzrz<i, 
Eee CE 2— zx pour 1<z<2. 
2703. Développer la fonction 


3 
= 1 pour 5 <I<2, 


3—zx pour 2Lr<3 
suivant les cosinus des arcs multiples dans l'intervalle 


(3). 


CHAPITRE IX 


ÉQUATIONS DIFFÉRENTIELLES 


$ 1. Solutions. Equations différentielles 
de familles de courbes. Conditions initiales 


19 Notions fondamentales. Une équation de la 
forme 1 


F(2,y,y,..., y) = 0, 


où y = y (x) est une fonction inconnue, s'appelle équation différen- 
tielle du n-ième ordre. La fonction y = œ (x) qui transforme en identité 
l'équation (1) s'appelle solution de cette équation et le graphique de 
cette fonction courbe intégrale. Si la solution est donnée sous forme 
implicite © (x, y) — 0, on dit d'ordinaire que c'est une intégrale. 

Exemple 1. Vérifier si la fonction y = sin zx est une solution 
de l'équation 

y" + y = 0. 


Solution. Ona 


y = CoOSz, y” = —sinz 


et, par conséquent, 
y" + y = —sinz + sinz = 0. 
L'intégrale 
® (z, Yis Css TS | Ca) = 0 (2) 


de l'équation différentielle (1) contenant nr constantes arbitraires 
indépendantes Ci, --., Cn et équivalente (dans le domaine donné) 
à l'équation (1) s appelle l'intégrale générale de cette équation (dans 
le domaine correspondant). En donnant aux constantes Ci, .. 
de (2) des valeurs définies on obtient une intégrale particulière. 

Inversement, étant donné une famille de courbes (2), en élimi- 
nant les paramètres C1, . .., C, entre les équations 


D=0, LEE ide SL ; 


dx 


0 


on obtient en général une équation différentielle du type (1), dont 
la relation (2) est l’intégrale générale dans le domaine correspondant. 

Exemple 2. Former l'équation différentielle de la famille 
de paraboles 


y = Ci (x — Ciÿ. (3) 
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Solution. En dérivant deux fois l'équation (3), on a 
= 2Ci (z + C2) et y” — 2Ci. (4) 
En éliminant dans les équations (3) et (4) les paramètres C; et C: 
on obtient l'équation différentielle cherchée 
2yy" = y. 


On vérifie facilement que la fonction (3) vérifie identiquement cette 
équation. 


20. Conditionsinitiales. Si pour une solution parti- 
culière y = y (x) de l'équation différentielle 


y = f(x, y, y -.., y, (5) 
les conditions initiales 
y (zo) = Yo, Y° (ro) = Yo, +, y 77) (xo) = on 
sont données et si on connaît la solution générale de l’équation (5) 
y = Pr Ci .. Cnhs 


alors les constantes arbitraires Ci, . .., C, sont déterminées, si cela 
est possible, par le système 


Yo=P (Tor Cas cs Cnhs 
Yo = Px (Tor Cas +5 Cr); 


go = rer (Zo» Ci …. Cn): 
Exemple 3. Déterminer la courbe de la famille 
y = Ciex + Crerix (6) 
y (0) = 1, y” (0) = —2. 
Solution. Ona 
y —= Ciex — 2Ce-2x. (7) 
En faisant z = 0 dans les formules (6) et (7), on a 
1= Ci+ C2 —2= Ci — 202, 


Ci = 0, C2 =1 


qui vérifie 


d’où 


et, par conséquent, 
y = er?x. 


Dire si les fonctions données ci-dessous sont solutions 
des équations différentielles : 
2704. zy° = 2y, y = 5r°. 


2705. y = +y?, y=—+. 
C3— 72 


2706. (z+y) dr +zdy=0, y=——. 
2707. y" + y = 0, y = 3 sin z — 4 cos z. 
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2708. LE + Oz —=0, z=0C, cosot + C;sin ot. 


2709. y” — 2y + y = 0; — xe* 
2710. y” —_ (A; + 1) y” +- hihoy — 0, 
y = Cieux L Caekex, 


a) y e*, D) y — x°e*. 


Montrer que les fonctions données ci-dessous sont des inté- 
grales pour les équations différentielles correspondantes : 


2711. (t — 2y) y" = 2x — y, 2° — y + y° = C?. 
2712. (t—y +1)y  =1, y = zx + Cet. 
2713. (zy — 2) y" + zy'* + yy — 2y" = 0, y = In (xy). 


Former les équations différentielles des familles de 
courbes données ci-dessous (€, Ci, C2, C; sont des constan- 


tes arbitraires): 


2714. y—=Cz. 

2719. y— Cr. 

2716. y° = 2Cz. 
2717. x°+y? = C*. 
2718. y—Ce*. 

2719. —C(2x — y). 


3 
2720. ÿ+==2+Ce 


2721. In += {+ ay 
(a est un para- 
mètre). 

2722. (y — yo) = 2pz 
(Yo, p sont des 
paramètres). 


2723. y = Cie”* + Ce. 
2724. y—Cicos2x+C;sin 2x. 
2725. y—(Cit+Crr)e*+C3. 


2726. Former l’équation différentielle de toutes les droi- 


tes du plan OXY. 


2727. Former l'équation différentielle de toutes les para- 
boles du plan OXY d’axe vertical. 
2728. Former l'équation différentielle de toutes les cir- 


conférences du plan OXY. 


Pour les familles des courbes données ci-dessous indiquer 
celles qui vérifient les conditions initiales correspondantes: 


2729. 2° — y* = C, y (0) = 5. 
2730. y = (C1 + Cox) e**, y (0) = 0, y” (0) = 1. 
2731. y = Cisin(rz — C2), y (n) = 1, y’ (x) = 0. 


2732. y = Cie * + Coe + Ce”; 


? 


y (0) = 0, y” (0) = 1, y” (0) = —2. 
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$ 2. Equations différentielles du premier ordre 


10. Types d'équations différentielles du 
premier ordre. Une équation différentielle du premier ordre 
Fc fonction inconnue y, résolue par rapport à la dérivée y”, est de la 
orme : 


y = f(x, y) (1) 
où f (r, y) est une fonction donnée. Dans certains cas il est plus com- 


mode de considérer la variable z comme la fonction inconnuc et trans- 
crire l'équation (1) sous la forme 


| 2 = gx, y), (1°) 
où g(x, De | 
J (>; y) ’ 
Prenant en considération que y” — Let z" = _ les équations 
différentielles (1) et (1°) peuvent être mises sous la forme symétrique 
P(x, y)dr + Q(z, y) dy = 0, (2) 


où P (x, y) et Q (x, y) sont des fonctions connues. 
Par solution de l'équation (2), on a en vue toute fonction de la 

forme y — q (x) ou x = (y) vérifiant cette équation. La solution 

jo de l'équation (1) et (1”) ou de 

‘équation (2) est de la forme 


D (z, y, C) = 0, 


où C est une constante arbitraire. 
Re de directions. 
L'ensemble des directions 


ga—/f(x, y) 

s'appelle champ de directions de l'équa- 
tion différentielle (1) et on le désigne 
d'ordinaire par un système de traits ou  -3 
de flèches faisant un angle a l’axe des x. 

Les courbes f (x, y) — k aux points 
desquelles la pese du champ a une valeur 
constante égale à k s'appelle des isoclines. Fie. 105 
Dans les cas simples, après avoir cons- 8. 
truit les isoclines et le champ de direc- 
tions, on peut tracer approximativement le champ des courbes intégrales 
en considérant ces dernières comme des courbes qui possèdent une 
direction déterminée du champ en chacun de leurs points. 


Exemple 1. Construire par la méthode des isoclines le champ 
de courbes intégrales de l'équation différentielle 


CPP PTE LL 


y = x. 
Solution. Ayant construit les isoclines x = k (droites) 
et le champ de directions, on en déduit approximativement le champ 
des courbes intégrales (fig. 105). 
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La famille des paraboles . 
y=+C 


est l'intégrale générale. 

Construire approximativement par la méthode des isoclines le 
champ des courbes intégrales pour les équations différentielles indi- 
quées ci-dessous : 


_2733. y = — ZT. 2736. y' _T+y 
, z Ty 
2734. y — y e 
2737. y = x? + y?. 
2735. y' — À + y°. y Ty 


30. Théorème de Cauchy. Si la fonction f (z, y) est 
continue dans le domaine U{a<r< A, b < y < B}et possède dans 
ce domaine une dérivée f;, (z, y) bornée, alors par chaque point (xo, yo) 
de U passe une et seulement une courbe intégrale y = ® (x) de l’équa- 
tion (1) (p (zo) = yo)- 

40. Méthode deslignes phepeonaies d'Euler. 
Pour construire approximativement la courbe intégrale de l’équation 
(1) passant par un point donné M5 (xzo, Yo) on la remplace par une 
ligne brisée de sommets M; (z;, yi), où 


Zi+s = Zi + Axis, Yirs = yi + Ayi, 
Az; = h (pas de la construction), 
Ayi FT hf (za, yi) (ë —— 0, 1, 2, . .). 


Exemple 2. Etant donnée l’équation 


calculer par la méthode d'Euler y (1), si y (0) = 1 (4 = 0, 1). 
Formons le tableau : 


© 9 O0 1 En Ut EU 10 me 


| 1 


D 1 


LÀ 


0 
1 
2 
3 
4 
s) 
( 
7 
8 
9 
(Ù 


ECO OOCOOCOOC 


” 


L 1 


CES 
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Ainsi, y (1) = 1,248. A titre de comparaison, donnons la valeur exacte 
de y (1) = e"/4 & 1,284. 

Déterminer à l’aide de la méthode d’Euler les solutions 
particulières des équations différentielles données pour les 
valeurs indiquées de zx: 


2738. y — y, y (0) = 1; calculer y (1) (k = 0,1). 
2739. y — x + y, y (1) — 1; calculer y (2) (k = 0,1). 


2740. y" — nee y(0)—2; calculer y(1}(4=0, 1). 


2741. ÿ=y-+, y (0) = 1 ; calculer y(1) (2— 0,2). 


$ 3. Equations différentielles du premier ordre à 
variables séparables. Trajectoires orthogonales 
40 Equationsdu premier ordre à variables 


séparables. On appelle équation à variables séparables toute 
équation différentielle du premier ordre de la forme 


y =f{(x)8(y) (1) 
ou 
X (z)Y (y) dr + Xs (x) Yi (y) dy = 0. (1°) 
En divisant par g (y) et en multipliant par dx les deux membres de 
l'équation (1), on a ——— = f (x) dr. D'où, en intégrant, on trouve 
l'intégrale générale de l'équation (1) sous la forme 
= | ft de+c. (2) 


De même, en divisant les deux membres de l'équation (1°) par 
X: (x) Y (y) et en intégrant la nouvelle expression obtenue on trouve 
la solution générale de l'équation (1°) sous la forme 


X(2) ,, (Yi), ; 
j KG) +] Tu 4 @) 


Si pour la valeur y = yo, nous avons g (yo) = 0, alors la fonction 
y — yo est, comme on peut s’en assurer directement, une solution de 
l'équation (1). De même, les droites x = «a et y = b seront des courbes 
intégrales de l'équation (1°) si a et b sont respectivement des racines 
des équations X, (x) = 0 et Y (y) = 0, l'équation différentielle ini- 
tiale ayant été divisée par les premiers membres de ces équations. 

‘Exemple 1. Intégrer l’équation 

? 

=. (3) 


TZ 
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En particulier, trouver la solution satisfaisant à la condition initiale 
y (1) = 2. 
Solution. Mettons l'équation (3) sous la forme 
ous 0 


dx z° 


d’où en séparant les variables, on a 


et, par conséquent, 
nlyl=—-În]z]|+ilnc:, 


où la constante arbitraire est prise sous la forme În C;. En se libérant 
des logarithmes, la solution générale se met sous la forme 


Se x (4) 


. L 
où C— + Cie 
On peut perdre la solution y = O0 quand on divise par y; mais 
cette dernière solution est contenue dans la formule (4) pour C = 0. 
En utilisant les conditions initiales données on trouve C = 2 
et, par conséquent, la solution particulière cherchée est 


2 
y=—. 


T 


20. Quelques équations différentielles se 
ramenant à des équations à variables sépa- 
rables. Les équations différentielles de la forme 


y = f(az+by+c) (b 0) 


se ramènent à des équations différentielles du type (1) à l’aide du 
changement de variables u= ax + by + c, où u est la nouvelle fonc- 
tion inconnue. 


30. Trajectoires orthogonales. Les trajectoires 
orthogonales sont des courbes coupant les courbes d’une famille donnée 
D (z, y, a) — 0 (a cst un paramètre) sous un angle droit. Si F (x, 
y, y’) = 0 est une équation différentielle de la famille, alors 


1 
F | n , ——) =0 
z,y = 
est l'équation différentielle des trajectoires orthogonales. 
Exemple 2. Trouver les trajectoires orthogonales de la famille 
d’ellipses 
x? + 2y° = ai. (5) 


Solution. En dérivant l'équation (5), on trouve l'équation 
différentielle de la famille 


z + 2yy = 0. 
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N ’ 1 12 . . » 
D'où, en remplaçant y’ par — ra on trouve l'équation différen- 
tielle des trajectoires orthogonales 


2y 2y 
————=0 t———, 
z Pr ou y = 


En intégrant cette dernière équation on trouve y = Czr*° (famille de 
paraboles) (fig. 106). 

40. Formation des équations différenticl- 
les. Quand on forme l'équation différentielle de certains problè- 
mes géométriques, on a très souvent besoin de se servir de la signifi- 
cation géométrique de la dérivée en tant que tangente de l’angle formé 


Fig. 106 


par la tangente à la courbe et la direction positive de l'axe OX ; cette 
propriété, dans de nombreux cas, permet d'établir très rapidement 
une relation entre l’ordonnée y de la courbe inconnue, son abscisse z 
et la tangente de l'angle de la tangente y’, c'est-à-dire d'obtenir une 
équation différentielle. Dans d’autres cas (voir n°5 2783, 2890, 2895), 
on a recours à la signification géométrique de l'intégrale définie en 
tant que l’aire du trapèze curviligne ou la longueur d’un arc de courbe. 
En outre, d’après la condition du problème on forme directement une 
équation intégrale très simple (puisque la fonction inconnue participe 
dans l'intégrale). Cependant, par dérivation de ses deux membres on 
peut facilement passer à une équation différentielle. 


Exemple 3. Déterminer la courbe qui passe par le point (3, 
2) et dont toute tangente comprise entre les axes de coordonnées est 
partagée en deux parties égales par le point de tangence. 


Solution. Soit M (x, y) le milieu de la tangente AZ, qui, 
par hypothèse, est le point de tangence (les points À et B étant les 
oints d’intersection de la tangente avec les axes OY et OX). Par 
ypothèse, OA = 2y et OB = 2x, le coefficient angulaire de la tangente 
à la courbe au point M (x, y) est 
dy OA y 


dx OB  z 
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C'est l'équation différentielle de la courbe cherchée. En la transfor- 
mant, il vient 


et, par conséquent, 
Inz+Iiny=inC ou rzy =cC. 


La condition initiale permet de déterminer € = 3-2 = 6. Ainsi, la 
courbe cherchée est l'hyperbole zy = 6. 


Intégrer les équations différentielles : 


2742. tg x sin y dx + cos* x ctg y dy = 0. 
2743. xy' ont on 

2744. zyy = À — x. 

2745. y — 1zy = a ( + r°y'). 

2746. 3e” te y dx + (A — e*) sec* y dy = 0. 
2747. y tgz = y. 


Déterminer les solutions particulières vérifiant les condi- 
tions initiales données: 

2748.(1 +e*)yy"—=e*, y—=1 pour z=—0. 

2749. (xy° + x) dx + (2°y — y) dy = 0, y = 1 pour 
z = 0. 

2750. y’ sinxz —yliny, y = 1Â pour x . 

Intégrer les équations différentielles à l’aide de change- 
ments de variables: 


2751. y = (x + y}. 

2752. y = (8x + 2y + 1}. 

2753. D De 
2754. (2x — y) dx + (4x — 2y + 3) dy — 


Passer aux coordonnées polaires dans les exercices n°5 2755 
et 2756. 


2755, VV ER 
y 

2756. (2° + y*°) dx — xy dy = 0. 

2751*. Déterminer la courbe dont la tangente est égale 
à la distance de l’origine au point de tangence. 

2758. Déterminer la courbe qui jouit de la propriété sui- 
vante : en un point arbitraire de la courbe, la normale com- 
prise entre les axes de coordonnées est divisée en deux par- 
ties égales par ce point. 
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2759. Déterminer la courbe dont la sous-tangente est 
constante et égale à a. 

2760. Déterminer la courbe dont la sous-tangente est 
deux fois plus grande que l’abscisse du point de tangence. 

2761*. Déterminer la courbe dont l’abscisse du centre de 
gravité de l’aire limitée par les axes de coordonnées, cette 
courbe et l’ordonnée d’un des points quelconques de la 
courbe est égale aux 3/4 de l’abscisse de ce point. 

2762. Déterminer l'équation de la courbe qui passe par 
le point (3, 1) et jouissant de la propriété suivante: le seg- 
ment de la tangente compris entre le point de tangence et 
l’axe OX est divisé en deux parties égales par le point 
d'intersection avec l’axe OY. 

2763. Déterminer l’équation de la courbe qui passe par 
le point (2,0) si le segment de la tangente à la courbe 
compris entre le point de tangence et l'axe OY a une lon- 
gueur constante égale à 2. 

Déterminer les trajectoires orthogonales des familles de 
courbes données (a est le paramètre), construire ces familles 
ainsi que leurs trajectoires orthogonales. 


2764. 2° + y° = a°. 2766. xy = a. 
2765. y* = at. 2767. (x — a)° + y° = ai. 


$ 4. Equations différentielles homogènes 
du premier ordre 


10. Equations homogènes. L'équation différentielle 
P(z, y)dr+Q(z, y) dy = 0 (1) 


est par définition homogène si P (x, y) et Q (x, y) sont des fonctions 
homogènes du même degré. L’équation (1) peut être mise sous la forme 


s=1 (2) 


et à l’aide de la substitution y — zu où u est la nouvelle fonction incon- 
nue on peut la ramener à une équation à variables séparables. On peut 
aussi avoir recours à la substitution x = yu. 


Exemple 1. Trouver la solution générale de l'équation 


Solution. Posons y = ur, alors u + zu’ = eu+ u ou 


due. 
Z 
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4 Lé C *. 
En intégrant, on trouve u = —Inin = d'où 


C 
y=—zlinin —. 
PA 
20. Equations se ramenant à deséquations 


homogènes. Si ; 
r_gefarthy+e: 
(Re) @ 


0, en faisant alors dans l'équation (2) x — 


Gabo 
—= u+ à, y = v + B, où les constantes & et B sont déterminées par 


le système d'équations 
aa+ bB+c—=0, aa + b-$ + c: = 0 
on se ramène alors à une quenee différentielle homogène par rapport 


aux variables u et v. Si Ô = 0, en faisant dans l'équation (2) a,x + 
+ biy = u, on se ramène à une équation à variables séparables. 


Intégrer les équations différentielles : 


2768. y =À#—1. 2770. (z—y)ydz —z° dy = 0. 


2769. = —2TY, 


L 
2771. Déterminer la famille de courbes intégrales de 
l'équation (z° + y*) dr — 2zy dy = 0 et déterminer les cour- 
bes qui passent respectivement par les points (4, O) et (1, 1). 


2772. ydr+(2 Vzy—zx) dy =0. 


2773. zx dy —y dr = V 2° + y? dx. 

2774. (4x° + 3zy + y?) de + (4y° + 3zy + r°) dy = 0. 

2775. Trouver la solution particulière de l'équation 
(2° — 3y°) dx + 2xzy dy = O0 passant par le point x = 2, 
y = 1. 

Intégrer les équations: 


2776. (2z — y + 4) dy + (x — 2y + 5) dr = 0. 


r 1—3r—3 ; 2 1 
2777. ÿ = EE. 2778. y = RS. 


2779. Trouver l'équation de la courbe qui passe par le 
point (1, O0) et qui jouit de la propriété que le segment de 
l'axe OY limité par l’origine des coordonnées et le point 
d'intersection de cet axe avec la tangente est égal au rayon 
polaire du point de tangence. 


370 


2780**. Quelle forme doit avoir le miroir d'un projec- 
teur pour que les rayons issus d’une source lumineuse ponc- 
tuelle se réfléchissent en faisceau parallèle? 

2781. Déterminer l'équation de la courbe dont la sous- 
tangente est égale à la moyenne arithmétique des coordon- 
nées du point de tangence. 

2782. Déterminer l'équation de la courbe telle que le 
segment de l’axe des ordonnées limité par l’origine et le 
point d’intersection de la normale en un point arbitraire 
de la courbe est égal à la distance de ce point à l'origine. 

2783*. Déterminer l’équation de la courbe telle que l’aire 
limitée par l’axe des abscisses, la courbe et deux ordonnées, 
dont l’une est constante et l’autre variable, est égale au 
rapport du cube de l’ordonnée variable à l’abscisse corres- 
pondante. 

2784. Déterminer la courbe telle que le segment de l’axe 
des ordonnées limité par l'origine et le point d’intersection 
d'une tangente quelconque est égal à l'abscisse du point 
de tangence. 


$ 9. Equations linéaires du premier ordre. 
Equations de Bernoulli 


19. Equations linéaires. Une équation différentielle 
de la forme | 


y + P(G)y=Q(:) (1) 


du premier degré en y et y” est appelée équation linéaire. 
Si la fonction Q (x) = 0, l'équation (1) est de la forme 


y + P()y=0 (2) 


et s'appelle équation différentielle linéaire homogène. Dans ce cas 
les variables se séparent et la solution générale de l'équation (2) peut 
se mettre sous la forme 


- {P(x) dx 
y=C.e ; (3) 

Pour intégrer l’équation linéaire non homogène (1), on applique 
la méthode dite de la variation de la constante arbitraire ; cette méthode 
consiste à trouver d’abord la solution générale de l’équation linéaire 
homogène correspondante, c’est-à-dire la relation (3). Ensuite, on 
suppose dans cette formule que la grandeur C est fonction de x et on 
cherche la solution de l'équation non homogène (1) sous la forme (3). 
Pour cela, on substitue Re l'équation (1) y et y’-données par (3) 
et de l'équation différentielle ainsi obtenue on détermine la fonction 
C (x). Ainsi, la solution générale de l'équation non homogène (1) 
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s'obticnt sous la forme 
y=C {ee [ P«x) 
Exemple 1. Intégrer l'équation 
y = tgz:ey + cos z. (4) 
Solution. L'équation homogène correspondante est 
y — tgz-y = 0. 
En l'intégrant, on trouve 


1 
y—=C. e 
Ÿ COS z 


En supposant C fonction de x, en la dérivant, on a 


| dC sin z 


I cos x : 2 los: 


C. 


En substituant y et y” dans l’équation (4), il vient 
Â LL sin z 
cosxz dx cos? x 


d'où 


+ cos x, ou LA à 


eue COS z dz 


C @=| cos® x dr = sin 2r + Ci. 
Par conséquent, la solution générale de l'équation (4) est 
1 L,. 1 
y = (5 24 7sin2r+ Ci) DPF) 


Pour trouver la solution de l'équation linéaire (1), on peut encore 
appliquer la substitution 


y = uv (5) 
où u et v sont des fonctions de zx. Alors, l'équation (1) prend la forme 
[u’ + P(z)uluv+vu—=Q (x). (6) 

Si on exige que 
u" + P(z)u = 0, (7). 


de (7) on déduit u, ensuite de (6) on détermine v et, par conséquent, 
de (5) on trouve y. 


20. Equatïron de Bernoulli. Une équation du 1-er 
ordre de la forme 


y + P(x)y = Q(z) y" 


où a 0et a - 1 s'appelle équation de Bernoulli. Elle se ramène à 


une équation linéaire à l’aide de la substitution z = y!”%. On peut 
aussi appliquer directement laFsubstitution y = uv ou la méthode 
de la variation de la constante arbitraire. 
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Exemple 2. Intégrer l'équation 
’ 4 ns 
y=—y+z Vy. 


Solution. C'est une équation de Bernoulli. En posant 
y = uv 
on trouve 


d'otvu= + uv+z Vu ou v (u—<u)+ou=z V uv. (8) 
Pour déterminer la fonction u, exigcons que l’on ait 
u’ . u = 0, 
Z 
d’où 
u = ds. 
En substituant cette expression dans l'équation (8), on trouve 
'ri=z Vuri, 
d'où on déduit v: 
| 2 
= (5 In z + c) 
et, par conséquent, la solution générale est de la forme 
2 
y = 14 (Sin z+c) ; 
Trouver les intégrales générales des équations: 
2785. #1; 
T L 
dy , 2y 

2786. EE EE re D. 

2787*. (1+y°)dr= (1 1+ y sin y— zy) dy. 

2788. y° dx — (2zy + 3) dy = 0. 


Trouver les solutions particulières vérifiant les condi- 
tions données: 

2789. zy + y — e* — 0; y = b pour x = a. 

2790. y ——— 1170; y=0 pour r=0. 


1 — 7° 


’ ? PES 1 e LS —— 
2791. y —ylgz=—; y—0 pour z=0. 
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hr la solution générale des équations : 


2792. Dre — Ty. 
2793. Day L p+ 50. 


2794. y dx + (2 y) dy =(. 


2795. 3x dy = y (1 + x sin x — 3y sin x) dx. 

2796. Soient données trois solutions particulières y, y1, 
y2 d'une équation linéaire. Démontrer que l'expression 
Ya — y 
Y— Y1 
ner le sens géométrique de ce résultat. 

2797. Déterminer les courbes pour lesquelles l’aire du 
triangle formé par l’axe OX, la tangente et le rayon vecteur 
du point de tangence est constante. 

2798. Déterminer l'équation de la courbe dont le seg- 
ment de l’axe des abscisses limité par |’ origine et le point 
d'intersection de la tangente est égal au carré de |” ordonnée 
du point de tangence. 

2799. Déterminer l'équation de la courbe dont le segment 
de l'axe des ordonnées limité par l'origine et la tangente 
est égal à la sous-normale. 

2800. Déterminer l’équation de la courbe dont le seg- 
ment de l’axe des ordonnées limité par l’origine et la tangen- 
te est proportionnel au carré de l’ordonnée du point de tan- 
gence. | 
2801. Déterminer l'équation de la courbe dont la tan- 
gente est égale à la distance du point d'’intersection de 
cette tangente avec l'axe OX au point M (0, a). 


conserve une valeur constante pour x arbitraire. Don- 


$ 6. Equations aux différentielles totales. 
Facteur intégrant 


19. Equations aux différentielles totales. 
Si pour l'équation différentielle 


P (zx, y)dz + Q(x, y) dy = 0 (1) 
0Q 


l'égalité er est satisfaite, l'équation (1) peut alors être trans- 
crite sous la forme dU (x, y) — 0 et s'appelle équation aux différen- 
tielles totales. L'intégrale générale de l'équation (1) est U (x, y) = C. 


On détermine la fonction U (x, y) par la méthode indiquée au chapitre 
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VI, $ 8 ou d'après la formule 


x [1] 
U— | P(x, y ds+ | Q (20, y) dy 
Xo vo 


(voir chapitre VII, $ 9). 
Exemple 1. Trouver la solution générale de l'équation diffé- 
rentielle 
(3x? + Gxy?) dr + (Gx°y + 4y°) dy = 0. 


Solution. C'est une équation aux différentielles totales 


9 (3z?+6zy®) _ 9 (6x°y + 4y5) 


puisque —12ry et, par conséquent, 


y ox 
l'équation est de la forme dU —0. 
Ici 
oU oU 
SRE TN 2 ps 3 
3z 3r?-+-Ory* ct T Gr°y + 4ys, 
d'où 


U= | (3224 62y2) de + p (9) = 294 32242 +9 (u). 


En dérivant U par rapport à y, on trouve = 6x?y + op’ (y) = 


= 6z°y + 44% (par hypothèse), d'où q” (y) = 44° et p (y) = y + Co. 
On a finalement U (x, y) = 2 + 3x°y? + y* + Co, par conséquent, 
2 + 3r°y? + yt = C est l'intégrale générale cherchée de l'équation. 
... 20 Facteur intégrant. Si le 1-er membre de l'équation 
1) n'est pas une différentielle totale et si les conditions du théorème 
e Cauchy sont vérifiées, alors il existe une fonction up = (x, y) 
(facteur intégrant) telle que 


n (P dr + Q dy) = du. (2) 
D'où on en déduit l'équation 


0 0 
Er) (uP) Er (uQ) 


ROUE la fonction u. On trouve facilement le facteur intégrant LL dans 
eux cas: 


1) _ (2) = F (x), alors = (x). 


D + (5) =Fitu), alors p=u (). 


Exemple 2. Intégrer l'équation (a+ ay #) dr + 
+ (23 + y?) dy — 0. 
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3 
Solution. Ici, on a P=ry+ay te, Q=r+7y 


2 D 
et 1 9P &) ou on à par conséquent, 


Q \oôy  ôz x? + y? 
Hu (x). 
Puisque 7 UP)= 7 (HO) OU pH — = pa rot , alors 
du 1 ( "30 ” 
u—Q ET "1 = } dx — = dr et In pu — Ts H= ex. 


En multipliant l’équation par 1 —e*, on trouve 


3 
€ (2ay tag +) àr+ex (224 12) dy 0 


l'équation aux différentielles totales. En l’intégrant, on trouve 
l'intégrale générale 


yeX (= + #) —C: 
Trouver les intégrales générales des équations: 
2802. (x + y) dx + (x + 2y) dy = 0. 
2803. (2° + y* + 2x) dr + 2xy dy = 0. 
2804. (2° — 3ry° + 2) dr — (3x°y — y°) dy = 0. 


2805. NUE 


z ty? 


2806. 


* dy =0. 


2807. PAR l’ particulière de l’équation 
E x 
(z-+ ev) dr + e (1 —+) dy =0 


qui vérifie la condition initiale y (0) — 2. 

Intégrer les équations admettant un facteur intégrant de 
la forme u = u (x) ou nu = u (y): 

2808. (x + y*) dr — 2ry dy = 0. 

2809. y (1 + xzy) dr — x dy = 0. 

2810. dx + (y° — In x) dy = 0. 


2811. (x cos y — y sin y) dy + (x sin y + y cos y) dr — 
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$ 7. Equations différentielles du premier ordre non résolubles 
par rapport à la dérivée 
40 Equations différentielles du 1-rordre 
de degrés supérieurs. Si l'équation 
F(z y, y)=0 (1) 
est, par exemple, du second degré par rapport à y”, alors en résolvant 
l'équation (1) par rapport à y’, on obtient deux équations: 
y = fix, y), y = f2(x, y). (2) 


Ainsi, par chaque point Mo (zo, yo) d'un domaine du plan il 
asse en général deux courbes intégrales. L’intégrale de l'équation (1) 
ans ce cas est en général de la forme 


O (z, UE C) = ®; (x, Y) C) D: (x, Y C) 0, (3) 


où ®, et ®, sont deux intégrales générales de l'équation (2). 

De plus, pour l'équation (1), il peut exister une intégrale singu- 
lière. Géométriquement, la solution singulière est l'enveloppe de la 
famille de courbes (3) et qui peut être obtenue en éliminant C du sys- 
tème d'équations 


D(z, y, C)=0, De(z, y, C) = 0, (ä) 
ou après l'élimination de p = y’ dans les équations du système 
F(z, y, p)=0, Fh(x, y, p) = 0. (5) 


Remarquons que les courbes définies par les équations (4) et (5) 
ne sont pas toujours des solutions de l'équation (1); c'est pourquoi, 
dans chaque cas séparé, il est nécessaire de le vérifier. 


Exemple 1. Trouver la solution générale et singulière de 
l'équation 
zy"? + 2zy — y = 0. 


Solution. En la résolvant par rapport à y’, on trouve les 
deux équations homogènes 


y"—= _1+)/1 +L, y= ASIE 
TZ T 
définies dans le domaine 
z(z+y)>0 
dont les intégrales générales sont 


2 9 
y ee V y 4) © 
(/1+2 )=Z, | +841) =2 
ou 


(Qr+y—C)—-2Vr+zy=0, (2r+y—C)+2Vr2+ry=0. 
En multipliant, on trouve l'intégrale générale de l'équation donnée 
(2z+y—C} —4(À + zy) = 0, 


(y — C} = 4Cz 


ou 


(famille de paraboles). 
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En dérivant l'intégrale générale par rapport à C et en éliminant 
C, on trouve l'intégrale singulière, 


y+z=t©. 


(On vérifie que y + z = 0 est une solution de l'équation.) 
On peut aussi trouver l'intégrale singulière en dérivant zp° + 
+ 2zp — y = 0 par rapport à p puis en éliminant p. 


20. Intégration des équations différen- 
tielles en introduisant un paramètre. Si l’équa- 
tion différentielle du premier ordre est de la forme 

z = Œ(y, y'), 


les variables z et y peuvent être définies par le système d'équations 


»s Z=p(y, P), 


où p = y’ joue le rôle d’un paramètre. 
De même, si y = %Ÿ (x, y’), alors z et y sont déterminés par le 
système d'équations 


PSE Gp dr’ y=% (zx, p). 


.. Exemple 2. Trouver les intégrales générale et singulière 
de l'équation 


? z° 
Y=Y Say +. 


Solution. En faisant la substitution y’ = p, on peut trans- 
crire l’équation sous la forme 
9 x? 
y=p—zp+—-. 


En dérivant par rapport à x ct en supposant p fonction de z,ona 


_n. dP dp 
p=2pe—p—z—tz, 
dp dp Re 
ou 7, @P—z)=(2p—7) ou v Pan En intégrant on trouve p=zx+ 


+ C. Par substitution dans l'équation initiale, on en déduit la 
solution générale 


y= (+ Cr (+O+É où y= À +Cr+ Ce. 
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En dérivant la solution générale par ‘rapport à C et en éliminant C 


o 


on trouve la solution singulière y = =. (On vérifie que y = _. 
est une solution de l'équation donnée.) 

Si on annule le facteur 2p — x par lequel on a simplifié, on trouve 
p = . et, en substituant p dans l'équation donnée, on a y — =, 
c’est-à-dire la même solution singulière. 


Trouver les intégrales générale et singulière des équa- 
tions : (Construire le champ des courbes intégrales pour les 
exercices n°% 2812-2813.) 


2812. y2—#y+1—0 

2813. 4y'* — 9x = 0. 

2814. yy'* — (zy + 1)y + z = 0. 

2815. yy'* — 2ry + y = 0. 

2816. Trouver les courbes intégrales de l’équation y’? + 
+ y° = À passant par le point M (o, _. 

Intégrer les équations en introduisant un paramètre: 

2817. x=siny"+Iny". 2820. 4y= x" +y"?. 

2818. y =y'’e. 2821. €” = 

2819. y=y'°+2Iny.. 


$ 8. Equations de Lagrange et de Clairaut 
19 Equation de Lagrange. Une équation de la forme 
y = zQ (p) + Ÿ (p), (1) 


où p — y’, s'appelle équation de Lagrange. En dérivant et en prenant 
compte que dy = p dx l'équation (1) devient linéaire par rapport à z 


p dz = @(p) dz + [xp (p) + Ÿ° (p)] dp. (2) 


Si p & ® (p), alors des équations (1) et (2) on déduit la solution générale 
sous forme paramétrique 


z=Cf(p)+ ge), y = [Cf GE) + 8 El) + Ÿ Ep), 
où p est un paramètre et f(p), g (p) sont des fonctions connues. 
En outre, il peut exister une solution singulière que l’on peut trouver 
par la méthode ordinaire. 
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20. Equation de Clairaut. Si dans l'équation (1) 
p = ®({(p), on a affaire à l'équation de Clairaut 


y = zp + Ÿ (p). 


Sa solutivn générale est de la forme y = Cz + 1 (C) (famille de droi- 
tes). En outre, il existe une solution singulière (enveloppe) obtenue 
en éliminant le paramètre p entre les équations du système 


{ — —Ÿ" (P), 
y = pr + Ÿ (p). 
Exemple. Intégrer l'équation 


1 
y=y's tr. (3) 
Solution. Posons y =p, alors y =-2pzx + - : en diffé- 
rentiant et en remplaçant dy par p dr, ona 
pdrz=2p dr+2r ap—<., 


ou 
dr 2 
——— = ——— ? — , 
dp P PS 
On a en intégrant cette équation linéaire 


+ (In p+C). 


Par conséquent, l'intégrale générale est 


= (ln p+Cy 
1 
y = “pit 


Pour déterminer l’intégrale singulière d’après la règle générale for- 
mons le système 


1 
y=2prte, Sn "e 
D'où 
_ 1 _ 2 
mn 


et, par conséquent, 
y=+2}V 2 


En substituant y dans l'équation (3), on peut se convaincre que la fonc- 
tion obtenue n'est pas solution et que, par conséquent, l'équation 
(3) n’a pas d’intégrale singulière. 
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Intégrer les équations de Lagrange: 
2822. y=+z (y++) . 2824. y—=(1+y)z+y"*. 

, 4 19 1 ts PNR 
2823. y=y+V1—y*. 2825*. y= —- y" (2z+y'). 


Trouver les intégrales générale et singulière des équations 
de Clairaut et construire le champ des courbes intégrales : 


2826. y—zy +y'°. 2828. y—zy + Y 1+(y'}. 
2827. y—zy +y'. 2829. y—=zxy + . 


2830. Déterminer la courbe dont l’aire du triangle formé 
par la tangente en un point quelconque et les axes de coor- 
données est constante. 

2831. Déterminer la courbe dont la distance d’un point 
donné à une tangente quelconque à cette courbe est cons- 
tante. 

2832. Déterminer la courbe dont le segment d’une de ses 
tangentes quelconques compris entre les axes des coordon- 
nées a une longueur constante ll. 


8 9. Exercices mixtes sur. les équations différentielles 
du premier ordre 


2833. Déterminer le type des équations différentielles 
et indiquer les méthodes qui permettent de les intégrer: 


a) (z+y)y'=zaretg +;  i) y=(z+uy); 


b) (z—y)y ="; j) zcosy+ysiny"=1; 
c) y'=21y+x; k) (—zy)y =y"; 

d) y =2ry+y"; 1) (2° + 2zy$) dr + 

e) xy+y=siny; + (y? + 3x°y*) dy = 0; 
f) (y—zy'}$ = y"; m) (2°— 3xy) dr + 

g) y—= ze"; + (2° +3) dy = 0; 
h) (y —2ry) Vy=z ; n) (zy°+ In x) dr — y? dy. 


Intégrer les équations : 
2834. a) (z—y cos +) dz+x cos + dy = 0 ; 
b) xin — dy —y dx =0. 
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2835. x dr — (y) dy. 

2836. (2xry° — y) dr + x dy =0. 

2837. zy + y—zxy* In x. 

2838. y—=zxy +y'Iny-.. 

2839. y=y" + Y —ay!. 

2840. x° (y +1) dr + (x? — 1) (y — 1) dy = 0. 
2841. ; + y?) (e°* dr — e! dy) — (1 + y) dy = 0. 


27 — _— 


2843. ye! — een y’. 
2844. se Ép a lE 
2845. (1—2) y" + zxzy = a. 

, y : 
2846. zy ur z—=0. 
2847. y'(x cos y + a sin 2y) —1. 
2848. (z°y — x° + y — 1) dx + (xzy + 2x — 3y — 6) dy = 0. 

2 —1 \2 
2849. y =(1+5 ) 
2850. zy° dx — (x°y + 2) dy. 

Sr? 


D TT Eur 
2852. METTRE 


2853. y—#+tg. 2857. y <= —p+p. 


2854. yy' + y? — cos x. 2858. 2 dr — (xt + y°) dy = 0. 
2855. zdy+ydr=y" dr. 2859. 2°y'1+ 3zyy + 2y° = 0. 
2856. y’ (x + sin y) = 1. 


zdz+ydy , zdy—ydx 
2860. Vs EVA rer SE ARR" els = (. 
2861. eŸ dx + (re — 2y) dy —0. 


2862. y = 2zy + V 1 +y'1. 

2863. y "= ({+Iny—Inz). 

2864. (2e* + yt) dy — ye* dr = 0. 
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2865. y=2(-#t2). 


2866. zy (zy° + 1) dy — dr — 0. 
2867. a (zy" + 2y) = zyy". 
2868. x dy — y dr = y? dr. 


2869. (x°— 1)? dy + (2x3+ 3ry V r°— 1) dr = 0. 
2870. tg z—y=a. | 

2871. Va+zdy+(x+y—Va+z) dr =0. 
2872. zyy ?— (2° + y*)y' + xzy = 0. 

2873. y—zy + : 

2874. (32° + 2zy — y*) dx + (2° — 2xy — 3y*) dy = 0. 
2875. 2yp _ = 3p° + dy. 


Trouver les solutions des équations qui vérifient les condi- 
tions initiales indiquées: 


2876. y= I, y—=0 pour x—1. 


2877. e*"Vy" = 1, y = 1 pour x = 1. 
2878. ctg zy + y = 2, y—=2 pour z = 0. 
2879. e! (y + 1) = 1, y = 0 pour x = 0. 


2880. y + y = cosxz, y = + pour 2 — 0. 
2881. y” — 2y — —z", y = + pour z = 0. 


2882. y + y = 2x, y = —1 pour x = 0. 

2883. zy° = y; a) y = 1 pour zx = 1; b) y = 0 pour 
z = 0. 

2884. 2xy" = y; a) y = 1 pour x == 1; b) y = 0 pour 
Pre 

2885. 2zyy + — y —=0; a) y —0 pour z =—0; 
b) y — 1 pour zx —0; c) y = 0 pour z = 1. 

2886. Déterminer la courbe qui passe par le point (0, 1) 
et dont la sous-tangente est égale à la somme des coordon- 
nées du point de tangence. 

2887. Déterminer une courbe dont la somme des segments 
découpés par sa tangente sur les axes des coordonnées est 
constante et égale à 2a. 
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2888. La somme des longueurs de la normale et de la 
sous-normale est égale à un. Trouver l’équation de la courbe 
si on sait qu’elle passe par l’origine des coordonnées. 

2889*. Déterminer la courbe dont l’angle formé par la 
tangente et le rayon vecteur au point de tangence est 
constant. 

2890. Déterminer une courbe sachant que l'aire com- 
prise entre les axes de coordonnées, cette courbe et l’ordonnée 
d’un de ses points arbitraires est égale au cube de cette 
ordonnée. 

2891. Déterminer une courbe sachant que l'aire du secteur 
limité par l’axe polaire, cette courbe et Île rayon vecteur 
en un point quelconque de la courbe est proportionnelle au 
cube du rayon vecteur. 

2892. Déterminer la courbe dont le segment de l’axe OX 
limité par la tangente et l’origine des coordonnées est égal 
à la longueur de cette tangente. 

2893. Déterminer la courbe dont le segment de la tan- 
gente compris entre les axes de coordonnées est partagé en 
deux parties égales par la parabole y° — 2x. 

2894. Déterminer la courbe dont la normale en un point 
quelconque est égale à la distance de ce point à l’origine 
des coordonnées. 

2895*. L'aire d’une figure limitée par une courbe, les 
axes de coordonnées et l’ordonnée d’un point quelconque de 
cette courbe est égale à la longueur correspondante de l'arc 
de cette courbe. Trouver l’équation de cette courbe, si on 
sait qu’elle passe par le point (0,1). 

2896. Déterminer la courbe dont l'aire du triangle formé 
par l’axe des abscisses, la tangente et le rayon vecteur 
du point de tangence est constante et égale à a*. 

2897. Déterminer une courbe si on sait que le milieu du 
segment de l'axe OX limité par la tangente et la normale 
à la courbe est le point constant (a, O). 


Quand on compose des équations différentielles du premier ordre, 
en particulier dans les problèmes de physique, il est souvent utile 
d’avoir recours à la méthode des différentielles, qui consiste en ce que 
les relations approchées entre les accroissements infiniment petits des 
grandeurs à déterminer, qui sont vraies aux infiniment petits d'ordre 
supérieur près, sont remplacées par des relations correspondantes entre 
leurs différentielles, ce qui n’influe pas sur le résultat. 

© Problème. On a’dans un réservoir une solution de 100 litres 
d'eau contenant 10 kg de sel. L'eau se déverse dans le réservoir avec 
une vitesse de 3 litres à la minute et le mélange en sort à la vitesse de 
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2 litres à la minute. En outre, on conserve une concentration uniforme 
par voie de mélange. Déterminer la quantité de sel que contiendra le 
réservoir au bout d'une heure. 


Solution. On appelle concentration c d’une substance donnée 
la quantité de cette substance contenue dans l'unité de volume. Si la 


concentration est uniforme, alors la quantité de substance contenue 
dans le volume V est cY. 


Soit x kg la quantité de sel contenu dans le réservoir après { mn. 
La quantité de mélange dans le réservoir à cet instant est 100 + 1 


et, par conséquent, la concentration est c — D kg par un litre. 


Pendant l'intervalle de temps dt, le réservoir se vide de 2dt litres 
de mélange contenant 2c dt kg de sel. Donc la variation dx de la quan- 
tité de sel dans le réservoir cest caractérisée par la relation 


2x 
ENT 
C'est l'équation différentielle cherchée. En séparant les variables 
et en intégrant on trouve 


Inz = —21n (100+t:)+Ilnc, 


CC 
_ (00+:)3 ° 


La constante C est déterminée par la condition que pour t = 0, 
z — 10, c'est-à-dire C — 100 000. Une heure après, le réservoir con- 


tiendra ad 00 
TL —60 A 3,9 kg. 

2898*. Démontrer que pour un fluide pesant en rotation 
autour d’un axe vertical la surface libre a la forme d’un 
paraboloïde de révolution. 

2899*. Trouver la relation qui existe entre la pression 
de l’air et l'altitude si on sait que cette pression est égale 
à 1 kg par cm* au niveau de la mer et à 0,92 kg par cm° 
à 500 m d'altitude. 

2900*. On sait que d’après la loi de Hooke un cordon 
élastique de longueur ! s’allonge de kLF (k — const) lors- 
qu'il est soumis à une tension F. De combien s’allongerait 
le cordon sous l’action de son poids W si on le pend par l’une 
de ses extrémités? (La longueur initiale du cordon est L.) 

2901. Résoudre le même exercice que précédemment, 
mais avec la condition qu'à l'extrémité du cordon on fixe 
une charge P. : 

On demande d'utiliser la loi de Newton pour résoudre 
les exercices n°% 2902 et 2903 d’après laquelle la vitesse de 
refroidissement d'un corps est proportionnelle à la diffé- 
rence des températures du corps et du milieu qui l’environne. 


ou 


TZ 
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2902. Déterminer la relation qui existe entre la tempé- 
rature 7 et le temps ft, si un corps chauffé à T, degrés est 
placé dans une chambre dont la température est constante 
et égale à a degrés. 

2903. En combien de temps la température d’un corps 
chauffé à 100° baissera jusqu’à 30° si la température de la 
chambre est égale à 20° et si pendant les 20 premières 
minutes le corps se refroidit jusqu’à 60°? 

2904. Le freinage dû au frottement d’un disque en rota- 
tion dans un liquide est proportionnel à la vitesse angulaire. 
Trouver la relation qui existe entre la vitesse angulaire et 
le temps, sachant que le disque a commencé son mouvement 
de rotation à la vitesse de 100 t/mn et qu’une minute après 
sa vitesse était de 60 tours à la minute. 

2905*. La vitesse de désintégration du radium est pro- 
portionnelle à sa quantité initiale. On sait qu'après 1600 ans 
il ne reste que la moitié de la quantité initiale. Trouver le 
pourcentage de radium désintégré 100 ans après. 

2906*. La vitesse d'écoulement de l’eau à travers une 
ouverture se trouvant suivant la verticale à la distance À 
de la surface libre est donnée par la formule 


v=cV 2gh, 
où c Æ 0,6 et g est l'accélération de la force de pesanteur. 

Dans combien de temps une chaudière demi-sphérique 
pleine d’eau de 2 m de diamètre se videra complètement 
par une ouverture circulaire de rayon 0,1 m pratiquée dans 
le fond de la chaudière? 

2907*. La quantité de lumière absorbée par une fine 
couche d’eau est proportionnelle à la quantité de lumière 
incidente et à l'épaisseur de la couche. On sait que si la 
couche d’eau a 3 m d'épaisseur, l’eau absorbe la moitié de 
la quantité de lumière initiale; quelle est la quantité de 
lumière qui atteigne la profondeur de 30 mètres? 

2908*. La résistance de l'air exercée sur un corps tom- 
bant en parachute est proportionnelle au carré de la vitesse 
du mouvement. Trouver la vitesse limite de chute. 

2909*. Le fond d’un réservoir de 300 litres de capacité 
est recouvert d'un mélange de sel et d'une substance inso- 
luble. En supposant que la vitesse de dissolution du sel 
soit proportionnelle à la différence entre la concentration 
à l'instant donné et la concentration de la solution saturée 
(1 kg de sel pour 3 litres d’eau), et que la quantité d’eau 
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pure donnée dissout 1/3 kg de sel en une minute, déterminer 
la quantité de sel que contient la solution une heure après. 

. 2910*. La force électromotrice e d’un circuit parcouru 
par un courant d'intensité à, de résistance R et d'auto-induc- 
tion ZL est constituée par la perte de tension Ri et la force 


électromotrice d’auto-induction L £ . Déterminer l’inten- 


sité de courant à à l'instant £, si e —  E sin ot (E et & on 
des constantes) et i = 0 pour é -- 


$ 10. Equations différentielles d'ordres supérieurs 
419 Cas où l'intégration est immédiate. Si 


y® = f (z), 
alors 


y= | dx | Es | f(x) dr+Ciren-lECen-i Lt... LCn. 


ñn fois 


20. Cas où on peut abaisser l'ordre. 1) Si une 
équation différentielle ne contient pas y explicitement, par exemple 


F(z,y, y) = 0, 


alors, en posant y” = p, on a une équation dont l’ordre est d’une unité 
inférieure : 
F (x, p, p)= 0. 


Exemple 1. Trouver la solution particulière de l'équation 
zy" + y +z=0 
vérifiant les conditions 
y=0, y = 0 pourz = 0. 
Solution. En posant y’ = p, on a y" = p', d’où 
cp + p+z=t0. 


En intégrant cette dernière équation comme une équation linéaire 


par rapport à p, on trouve 
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pz=Ci— 5 


D'après la condition y = p = 0 pour zx = 0 on a 0 = C; — 0, c'est- 
a-dire Ci; = 0. Par conséquent, 
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ou 
d 


dr 
d’où, en intégrant encore une fois, 


RS 
— 5 ? 


2 
y = — + Ca 


En faisant y = 0 pour z = 0 on trouve C2 = 0. Par conséquent, la 
solution particulière cherchée est 


y= ——Txz e 


PA 
2) Si l'équation différentielle ne contient pas z explicitement, par 


exemple, k 
FGYy, y, y) = 0, 


’ , # dp ® e ? . 
alors, en posant y = p,y" =p du" on se ramène à une équation dont 
l'ordre est d’une unité inférieure 


dp\ 
F (y, P; p+) = 0. 
Exemple 2. Trouver la solution particulière de l’équation 
yy —y®= 
avec les conditions y = 1, y’ = 0 pour z = 0. 


Solution. Posons y’ = p, alors y = p _. et notre équation 
se transforme en l'équation 


ap _ 
yp—p=yt. 


Nous sommes ramenés à une équation du type Bernoulli par rap- 
port à p (y) étant considéré comme Îa variable indépendante). En 
intégrant, on trouve 


p=+y VCi+yi. 


De la condition y = p = 0 pour y = 1 on a C;, = —1. Par con- 
séquent, 


p=+y Vy?—1 
ou 


dy _ 2— 
+ Wy 1. 


On a en intégrant 
arccos n + z= Ci. 


“ En posant y = 1 et z = 0 on trouve C2 = 0 d'o 
ou y —= sec z. 
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Intégrer les équations : 


2911. "=, 2920. yy"= y°y" + y'?. 
’ L " 2921. yy"—y'(1+y')=0. 

pu 2922. ÿ = +. 

2913. y . y 2 2993. (z+1) y—(x+2) y'+ 

2915. yy" = y"?. . 

2916. yy"+y*=0. 2924. zy"=y'In#. 


2917. (1+z!)y"+y'?+ TE : 
+1—0. 2925. (7 Try "=. 
2918. y'(1+ y?) = ay”. 2926. zy” + y" = 1 + x. 
2919. z2°y" + zy' —1. 2927. y"? + y"? — 
Trouver les solutions particulières correspondant aux 
conditions initiales données : 


- 2928. +) y" — 2zxy' = 0,y = 0, y me LA DES 
2929. 1 + y’: Eu y = 


nl 

CES 
nie 
Ï 

bu 
= 
© 
= 
Le | 
& 
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2931. zy" = y’, mA y" = 0 net oi 
Trouver les intégrales générales des équations: 
2932. y = Vi + y y" — vu" 

2938. yy" == y"? + y Vu + y. 

2934. y* — yy" = yy 

2935. yy" + y‘? — y's In y = (0. 


Trouver les solutions qui vérifient les conditions don- 
nées : 


2936. y'y—1; y—1, y'—1 pour z— . 

2937. yy +y?=1; y—=1Â, y'—=1 pour z—0. 

2938. zy"= V1+y'?; y—0 pour z—1; _ pour z=—e*. 

2939. y (14 Inz)+£.y =2+Inz; y=— y" = 1 pour 
._ æz=i. 

2940. =L(t+mé);yes, y"—=1 pour z—1. 


2941. y"—y?+ y" (y—1)=0; y=2, y —2 pour z=0. 
2942. 3y'y"=y+y' +1; y= —2, y —0 pour z=0. 
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2943. ÿ° + y" — 2yy" — 0; y 

2944. yy + y + yy" = 0; y 
pour z — —1. 

2945. 2y° + (y — Gr)-y" = 0 
T2. 

2946. guy + yy” — y" =0;y=f,y = 2pourz = 0. 

2947. 2yy” "Sy? = Apt: 

. 2948. 2yy" + y° — y'° — sy, y = 4 pour = 0. 


& 
] 
pd 

& 
I 
© 

"S 
© 
[es 
as | 
& 

] 
+ 


2949. y =y"?—7y; Yy=—, y=+ pour z=—1. 


2950. ÿ' + eg" — 2yy?=0; y=1Â, y =e pour 


2e ” : 
2951. 1 + yy” + y = 0; y — 0, y = 1 pour x — 
2952. (1 + yy)y" = (A +y*)y'; y = 1, y = 1 pour 
z = (. 
(x + 1)g" +zy® = y; y = —2, y =4 pour 
£ 


es les AUS 

2954. y = zy" + y" 

2955. y = zy° + y” — y”*. 

2956. y”'* — 4y”. 

2957. yy'y” = y'3 + y”*. Déterminer la courbe intégrale 
qui passe par le point (0, O0) et qui est tangente à la droite 
y+z= 0. 

2958. Déterminer les courbes dont le rayon de courbure 
est constant. 

2959. Déterminer la courbe dont le rayon de courbure 
est proportionnel au cube de la normale. 

2960. Déterminer la courbe dont le rayon de courbure 
est égal à la normale. 

2961. Déterminer la courbe dont le rayon de courbure est 
deux fois plus grand que la normale. 

2962. Déterminer les courbes dont la projection du rayon 
de courbure sur l'axe OŸ est constante. 

2963. Former l'équation du câble d’un pont suspendu en 
supposant que la charge est répartie uniformément suivant 
la projection du câble sur une droite horizontale. On néglige 
le poids du câble. 

2964*. Déterminer la position d'équilibre d’un câble fle- 
xible inextensible fixé par ses extrémités et de charge cons- 
tante q (y compris.le poids du câble) par unité de longueur. 
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2965*. Un corps pesant glisse sans vitesse initiale sur 
un plan incliné. Trouver la loi du mouvement si l'angle du 
plan avec une horizontale est «& et le coefficient de frotte- 
ment lu. 

(Indication. La force de frottement est égale à nW,où N est 
la réaction du plan.) 

2966*. La résistance de l'air exercée sur un corps en 
chute peut être considérée comme proportionnelle au carré 
de la vitesse. Trouver la loi du mouvement si la vitesse 
initiale est nulle. 

2967*. Un hors-bord de 300 kg se déplace en ligne droite 
avec une vitesse initiale de 66 m/s. La résistance de l’eau 
est proportionnelle à la "vitesse et est de 10 kg pour une 
vitesse de { mètre seconde. Dans combien de temps la 
vitesse sera de 8 m/s? 


$ 11. Equations différentielles linéaires 


40, Equations homogènes. On dit que les fonctions 


ÿy1 — Pi (2), Y2 —  É (x), - -., Yn — Pn (z) sont linéairement dépen- 
dantes s'il existe des constantes Ci, C2, . . ., C, non toutes nulles 


telles que 
Ciyi + Cayz + ... + CnYn = 0; 


dans le cas contraire, ces fonctions sont dites linéairement indépendan- 
Les. 
La solution générale de l'équation différentielle linéaire homogène 


y + Pi (x) y +... + P, (zx) y = 0 (1) 
à coefficients P, (x) (ë = 1, 2, ..., n) continus est de la forme 
y = Cagi + Cage +. + Chuns 


» Y2 + + + Yn SOnt des solutions linéairement indépendantes de 
1 PR A (1) ne fondamental de solution). 
20 Equations non homogènes. La solution générale 
d’une équation différentielle linéaire non homogène 


yo + P, (Gym D +... + P, (x) y = f(2) (2) 
à coefficients P, (x) continus et à second membre f (x) est de la forme 
y—=yot Ÿ, 


où yo est la solution générale de |’ équation homogène (1) correspondante 
et Ÿ une solution particulière de l'équation non homogène (2) donnée. 
Si on connaît un système fondamental de solutions Yis Vas + + Un 
de l'équation homogène (1), la solution générale de l'équation non 
homogène (2) correspondante peut être cherchée sous la forme 


y = Cry + C2) y +... + Cn (z) ÿn 
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où les fonctions C, (x) (1 = 4, 2, ..., n) sont définies par le système 
d’ nue x 
Ci (2) yi+ Ca (a) ya... + Can (2) y1=0, 
Ci(z) yi+Cs (x) ya +... + Cn (x) yn =0, 


Re (3) 
C3 (a) yh-2 + C4 (7) gg +. + Ch (2) y 0, 
C! (z) ya D cé (x) yn-D LE, : .+Ch (x) y De) (x) 
(méthode de la variation des constantes arbitraires). 
Exemple. Intégrer l'équation 
zÿ + y = 2. (4) 
Solution. En intégrant l'équation homogène 
zy + y =0 
on trouve 
y = Ci In z + Ce (5) 


Par conséquent, on peut prendre 
= Inz et Y2 — 1 
et chercher la solution de l’équation (4) sous la forme 
y = Ci(z)inz+ C2 (2). 
En formant le système (3) et tenant Au de ce que l'équation 
(4) peut être mise sous la forme y° + -— z, on trouve 
Ci Le Inxz+cCs &) 1=0, 
{ Ci (x) — L+c (x) 0= zx. 
D'où 


C: ()= +4 et Ca(r)— _ 1n + +8 
et, par conséquent, 
= = +Aln'z+8, 
où A’et B sont des constantes arbitraires. 


2968. Dire si les systèmes suivants de fonctions sont 
linéairement dépendants: 


a)z,z +1; LT TT: 

b) z°, —2x"; fe , e*, €; 

c) 0, 1, z; g) sin x, cos x, 1; 
d) x, rnb d. z +2; h) sin? z, cos x, 1. 
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2969. Former l'équation différentielle linéaire homogène 
connaissant son système fondamental de solutions: 


a) Yi = SINZ, Ys = COST; 

b) y, — 6”, Ya = Te”; 

C)Yy =7T, Ya = 2; 

d) y, = €”, Ya = eSiINT, Yz —= €* COS Z. 

2970. Connaissant le système fondamental de solutions 
YU =Z, Y2=T, Y3=2 


d’une équation différentielle linéaire homogène trouver la 
solution particulière y vérifiant les conditions initiales: 


y li = 0, Yi = —1, Yet = 2. 
2971*. Intégrer l'équation 


2, 
ÿ"+—y +y=0 


e sin z e e CES 
Si Yi—= est une solution particulière. 
E A 


2972. Intégrer l'équation 
(Inz—1)y" —zy +y=0 


si y, = z est une solution particulière. 
Intégrer par la méthode de la variation des constantes 
arbitraires les équations linéaires non homogènes : 


2973. z°y" — zy = 3x5. 
2974%. y" + zy — y = T°. 
2975. y’ + y’ = sec z. 


$ 12. Equations différentielles linéaires du second ordre 
à coefficients constants 


10 Equation homogène. L’équation linéaire du second 
prore à coefficients constants p et qg, sans second membre, est de la 
orme 


y" + py°" + qu = 0. (1) 
Si k: et k sont les racines de l'équation caractéristique 
pt =k+pk+q—=0, (2) 
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alors la solution générale de l'équation (1) peut se mettre sous l’une 
des trois formes suivantes: 


1) y= Cie + Ce, si ki et k, sont réels et ki Æ k: : 
2) y=eM*(Ci+ Cox), si ki = ke ; 
3) y—e%* (C1 cos Br + Ca sin Br), si ky= à + Bi 

et k—a—$fi (B- 0). 


20. Equation non homogène. La solution générale 
de l’équation différentielle linéaire non homogène 


y" + py" + gy = f(x) (3) 
peut se mettre sous forme de la somme 
y = Yo + Ÿ, 


où yo est la solution générale correspondant à l'équation (1) sans se- 
cond membre donné par les formules 1) — 3) et Y une solution 
particulière de l'équation (3). 

La fonction Y peut être trouvée par la méthode des coefficients 
indéterminés dans les cas simples suivants : 1. f (z) — eaxP, (x), où P, (x) 
est un polynôme de degré n. 

Si a nest pas racine de l'équation caractéristique (2), c’est-à-dire 
p (a) =£ 0, on pose Y — ea*Q, (zx), où Q, (x) est un polynôme de degré n 
à coelficients indéterminés. 

Si a est racine de l’équation caractéristique QE c'est-à-dire 
p (a) = 0, on pose Y = z'eaxQ,, (x), où r est l’ordre de la racine a 
(r = 1 ou r = 2). 

2. f(x) = ex [P, (x) cos bx + Q,, (x) sin bzl. 

Si ® (a + bi) = 0, on pose 

Y = eax [SX (x) cos bz + Tn (x) sin bz], 
où Sy (x) et Tn (x) sont des polynômes de degré N = max {n, m}. 
Si q(a + bi) = 0, alors 
Y = zreax [SN (x) cos bz + Txn (x) sin bz|], 
où rest l’ordre de la racine a + bi (pour les équations du second ordre 
r = 1). : 
Dans le cas général, pour intégrer l’équation (3) on applique la 


méthode de la variation des constantes arbitraires (voir $ 11 
Exemple 1. Trouver la solution générale de l’équation 


2y" — y — y = Azeïx. 


Solution. L'équation caractéristique est 24? — % — 14 = 0. 


Elle a pour racine k = 1 et k2 = — = - La solution générale de l’équa- 


x 


tion homogène correspondante (cas 1) est yo = CieX + Ce 2. Le 
second membre de l'équation donnée est f (x)—4ze?*=eaxP, (x). Donc, 
Y = ex (Az + B), puisque r = 1 et r = 0. En dérivant Y deux 
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fois et en substituant les dérivées dans l'équation donnée, on a 
262% (4Az + 4B + 4A) — ex (247 + 2B + À) — 
— ex (Az + B) = 4reïx. 


En simplifiant par e?x et en égalisant les coefficients des mêmes puis- 
sances de z et les termes constants du premier et du second membre 


de l'égalité on trouve 54 = 4 et 74 + 5B—0, d'où À = + et 


9 
Ainsi, Y — ex (<= — ne) et la solution générale de l'équation 
donnée est 


25 
Exemple 2. Trouver la solution générale de l'équation 
y" — 2y + y = ze. 
Solution. L'équation caractéristique est k° — 2k + 1 = 0; 
elle a une racine double k£ = 1. Le second membre de l’équation est 
de la forme f (x) = ze*, ici a = 14 et n — 1. La solution particulière 


est Y = z’ex (Az + B) puisque a coïncide avec la racine double 
k — 1 et donc r = 2. 


En dérivant Y deux fois, puis en substituant dans l’équation et 
en égalisant les coefficients, on trouve À = TS: B = 0. Donc, la 


solution générale de l'équation donnée est de la forme 
1 
Y=(Ci+Caz) eX + aber, 
E xemple 3. Trouver la solution générale de l'équation 
y" + y = zsinz. 
Solution. L'équation caractéristique est 4? + 1 = 0; elle 


a pour racines #, = à et k2 = —i. La solution générale de l'équation 
homogène correspondante est [voir 3), où a = 0 et B = |: 


Yo = C1 COS x + C2 sin z. 
Le second membre est de la forme 
f(x) = e&[P, (x) cos br + Q, (zx) (x) sin bzrl], 
où a = 0, b=1, P, (x) = 0, Qn (x) = z. La solution particulière 
correspondante Ÿ est 
Y = z{(4z + B) cos x + (Cz + D) sin 2] 

(ici N=1, a=0, b=1, r = 1). 

En dérivant deux fois puis en substituant dans l’équation et en 
identifiant les coefficients de cos z, z cos z, sin z et x sin z dans les 
deux membres de l'égalité, on trouve quatre équations 24 + 2D = 0, 


&C = 0, —2B + 2C = 0, —4A = 1 d'où on a À = +, B=0, 


D 
ne 4 
y=Cyer+ Ce ?+ex ($:—5). 
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z° CES 
Fes FT Sin z. 


La solution générale est 


a 
. TZ” Z . 
y=Ci cosz-Csin T—-7Ccosz tr sinz. 


30. Principe de superposition dessolutions. 
Si le second membre de l'équation (3) est la somme de plusieurs fonc- 


tions 

fG)= fi) + f2() +. ER (x), 
où Y;(i-— 1,2, 3,...,n) sont les solutions correspondant aux 
équations 


"+ +g=f(t) G=1,2,...n) 
alors la somme 
= lits e+ rh 


est la solution de l'équation (3). 
Trouver les solutions générales des équations: 
2976. y” — 5y” + Gy — 0. 2982. y” + 2y” + y — 


2977. y” —9y = 0. 2983. y"—4Ay' +2y — “ 
2978. y” — y = 0. 2984. y” + ky = 0. 
2979. y” + y = 0. 2985. y—=y"+ y. 


2980. y” — 2y' + 2y = 0. 2986. + = 
2981. y” + 4y° + 13y = 0. 


Trouver les solutions particulières satisfaisant aux con- 
ditions données ci-dessous : 


2987. y” — 5y" + 4y = 0; y = 5, y = 8 pour z = 0. 
2988. y” + 3y' sy —=1,y" = —1 pour z = 0. 
2989. y” + 4y = 0; y = 0, y — 2 pour x = (0. 
2990. De D 9 — 0: y = 1, y — 0 pour z = 0. 


2991. y” = ;y = a, y" = 0 pour x = (. 
2992. y" + 3y" = 0; y = 0 pour z = 0 et y — 0 pour 


2983. y" + ny = 0; y = 0 pour x — 0 et y = 0 pour 


au. Indiquer la forme des solutions particulières des 
équations non homogènes données ci-dessous : 


a) y — 4y = ze; 
b) y” + Jy = cos 2x; 
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y 
d) y” + 2y° + n zx 
€) y — °y" + Gy rte + ré; 
f) y" — 2y" + 5y = xe* cos 2x — r°e* sin 2r. 
Trouver les solutions générales des équations: 


2995. y"—4y +4y=x. 3001. y”+y"—2y=8 sin 2x. 

2996. y°—y'+y—=2+6. 3002. y”+y—Gy =zre**. 

2997. y" +2 -+y=e. 3003. y”—2y"+y=sinrt+shz. 

2998. y"—8y" +Ty= 14. 3004. y”+y’—sin* x. 

2999. * —y—=e". 3005. y”—2y" +5y=e* cos 2r. 

3000. y”+y —=cos zx. 

3006. Trouver la solution de l'équation y” + 4y = sin x 
vérifiant les conditions y = 1, y = 1 pour x =: 0. 

Intégrer les équations: 


3007. LE +uz= À sin pt. Considérer les cas : 1) po; 


2) p = . 
3008. y” — Ty" + 12y = —e". 
3009. y” — 2y" — x* — 1. 
3010. y” — 2y" + y —= 2e*. 
3011. y” — 2y" = e&* +5. 


3012. y” — 2y" — 8y = e* — 8 cos 2x. 

3013. y” + y = 5x + 2e*. 

3014. y” — y" — 2x — À — 3e. 

3015. y” + 2y’ +y=e+er. 

3016. r — 2y" + 10y = sin u + e*. 

3017. ÿ° "_hy Laye" ++ De 

3018. y” — 3y" — x + cos zx. 

3019. Tone la solution de l'équation y” — 2y — 


= € + x — ÎÀ vérifiant les conditions y — _ 4 WE 
pour z = (0. 
Intégrer les dE 


3023. y” — 2 oo sin x. 
3024. . — _ + y. 
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3028. y” — 4y' + 4y = re**. 

3029. y" + 2y — 3y = 2ze ® + (x + 1) e*. 
3030*. y” + y = 2x cos x cos 2x. 

3031. y” — 2y = 2re* {cos x — sin x). 


Intégrer les équations en appliquant la méthode de la 
variation des constantes : 


3032. y” +y=tgz. 

3033. y”+y—=ctgzr. 
"0 , e 

3034. y” —2y +y=—. 3037. y"+y=——— ne 


3035. y” + 2y" + y = — 3038. à) y"—y—thz; 
M di ue b) y"—2y=4re". 


3036. y” — y + ——. 


COS z 


3039. Deux charges semblables sont suspendues à l’une 
des extrémités d’un ressort. Trouver l’équation du mouve- 
ment décrit par l’une de ces charges si l’autre se détache du 
ressort. 


Solution. Soit a l'allongement du ressort sous l’action de 
l'une des charges à l'état de repos et soit m la masse de la charge. 
Désignons par z la coordonnée de la charge mesurée le long de la verti- 

cale à partir de la position d'équilibre en présence d'une charge. Alors 


d?x 
Le 7 Him mg—k(z+a), 


où, il est évident, k= TE et, par conséquent, . = —{2. La 


solution générale cst r—C;cos y £ t+ C, sin v < t. Les condi- 


tions initiales donnent z—a et #0 pour £—0, d'où C;=a et 


z—a Cos V'£ L: 
a 


3040*. La force qui tend un ressort est proportionnelle 
à l’allongement du ressort et est égale à un kg, quand la 
longueur augmente d’un centimètre. On pend à l'une des 
extrémités du ressort un poids de 2 kg. Déterminer la période 
du mouvement oscillatoire qui agit sur ce poids si on le 
tire un peu vers le bas puis on le lâche. 
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C:=0, par conséquent, 


3041*. Une charge de poids P — 4 kg est suspendue à un 
ressort qui s’allonge de 1 cm. Trouver la loi du mouvement 
de la charge si l'extrémité supérieure du ressort accomplit 
des oscillations harmoniques verticales y — 2 sin 304 cm et 
si à l'instant initial la charge se trouvait au repos (on néglige 
la résistance du milieu). 

3042. Un point matériel de masse m est attiré par deux 
centres par des forces proportionnelles à la distance (de 
coefficient de proportionnalité k). Trouver la loi de mouve- 
ment du point sachant que la distance entre les deux centres 
est 2b, qu'à l'instant initial le point se trouvait sur le 
segment réunissant ces centres à la distance c de son milieu 
et avait une vitesse nulle. 

3043. Une chaîne de 6 m de longueur glisse sans frotte- 
ment sur son support de manière à ce qu'elle pende. En 
combien de temps la chaîne entière glissera le long de son 
support, si le mouvement commence au moment où la chaîne 
pend de 1 m? 

3044*. Un tube long et étroit tourne avec une vitesse 
angulaire w constante autour de la verticale perpendiculaire 
a son axe vertical. Une boule qui se trouve à l’intérieur du 
tube glisse sans frottement. Trouver la loi du mouvement de 
la boule par rapport au tube en supposant 

a) qu’au moment initial la boule se trouve à la distance 
a de l’axe de rotation; la vitesse initiale de la boule est 
nulle : 

b) qu’à l’instant initial la boule se trouve sur l’axe de 
rotation et possède une vitesse initiale vo. 


$ 13. Equations différentielles linéaires d'ordres supérieurs 
au second à coefficients constants 


40. Equation homogène. Le système fondamental de 
solutions y1, ÿ2, + - , Un d'une équation linéaire homogène à coeffi- 
cients constants 


yo + agi +... + any + any = 0 (1) 
est déterminé d après la nature des racines de l'équation caractéristi- 
que 

kn + aihkn-1 + . + An1k + An — 0. (2) 
Ainsi, 1) si k est une racine réelle de l'équation (2) d'ordre mm, 
il lui correspond m solutions linéairement indépendantes de l’équa- 
tion (1): 
Yi — ekz, Y2 — zekz, ss Um — zm-lehx : 
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2) si a + Bi est un couple de racines complexes de l'équation 
(2) d'ordre m, il lui correspond 2m= solutions linéairement indépendan- 
tes de l'équation (1): 


y=e%* cos fr, y <e%* sin Br, yz— re” cos fr, 
ya re" sinfr, ..., Yam-1 = 2 le cos Pr, Yom = 2m le * sin Br. 


20. Equation non homogène. On cherche la solution 
particulière de l’équation non homogène 


yo Æ ay +... + ang" + ang = f (x) (3) 
d’après la règle du $ 12, 20 et 30. 
Trouver les solutions générales des équations: 


3045. y” —13y" + 12y —0. 3058. ylV + 2y” + y — 0. 


3046. y”—y —0. en) JTE en 
3047. y"+y=0. Mol NET 
3048. yIV — 2y"— 0. +ION prot + 
3049. y” —3y"+3y" —y = 0. ; 

3050. yV + 4y— 0. dore Er a 

3051. y!" + 8y" + 16y—0. 3060. ylV—2y"+y = e*. 
3052. ylV + y —0. 3061. ylV—2y" +y =. 
3053. ylV — 2y” + y —0. 3062. y”—y—1x —1. 
3054. ylV — añy — 0. 3063. ylV + y" — cos 4x. 
3055. ylV — 6y" + 9y — 0. 3064. y”+y"—2° +1 + 3xe*. 
3056. ylV + a?y” — 0. 3065. y” + y" +y'+y—=zxe- 


3057. yIV + 2y" + y” =0. 3066. y” + y —tgzrsec x. 
3067. Trouver la solution particulière de l'équation 
y'"" + 2y” + 2y' + y — TZ 


qui vérifie aux conditions initiales y (0) = y” (0) = y” (0) — 


$ 14. Equations d’Euler 
L'équation linéaire de la forme 
(az + bjn gi + À, (ax + bjn-lyn-b +, + 4, (az + db) y + 
+ Any = f (x), 
où a, D, Ays +. An-1» An Sont des constantes, s'appelle équation 
d'Eu ler. 
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On introduit la nouvelle variable indépendante ! en posant 


" az + b = et. 
OS 
dy (ge dy 
? — a Peu "— ae 2t = 
JOESE Que PT REeT 
dy d?y y 
m — n3e-3t | = 2-2) etc. 
Ed (S- mt dr)» te. 


et l'équation d'Euler se transforme en une équation linéaire à coeffi- 
cients constants. 
Exemple 1. Intégrer l'équation z°y” + zy° + y = 1. 
Solution. En posant r =e{,ona 
dy pd y _ (+ dy 
d dt’ dr? dti dt 


Par conséquent, l’équation donnée prend la forme 


d?y 
ny 
dt? li y 1: 
d'où 
y = Cicost + C»sint+ 1, 
ou 


y = CA cos (In x) + C: sin (In x) + 1. 
Pour l'équation homogène d'Euler 
Zny0M + Aizr y D +... + Anuzy + Any = 0 (2) 
la solution peut être cherchée sous la forme 
y = zh. (3) 


En substituant dans (2) y, y”, . .., yt® données par (3), on aboutit 
à une équation caractéristique d'où on peut déterminer l’exposant k. 
Si k est une racine réelle de l'équation caractéristique d ordre m, 
il lui correspond m solutions linéairement indépendantes 
CE = zà, ÿys = æh.]n z, ya = zÀ (In z)°, +» Um — 
= zh (In r)m-1, 


Si a + Bi est un couple de racines complexes d'ordre m, il lui cor- 
respond alors 2m solutions linéairement indépendantes 


y = 2% cos (Blnz), y: = 2 sin (Blnz), y: — 


— 2% ]Inzcos (Bin zx), 
ya = z* In z-sin (Bin x), 


ss Y2mi = 27 (In z)®-t cos (B In x), 
Yam = 2° (In z)m-! sin (f In x). 
Exemplo 2. Intégrer l'équation 
21y" — 3xy° + 4y = 0. 
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Solution. Posons > 
y—= 2h, y = kzh1, y" = RkR(k— 1) zh. 


En substituant dans l'équation donnée ct après simplification par r* 
on aboutit à l'équation caractéristique 


kK° — 4k + 4 = 0. 
En la résolvant, on trouve | 
k, = ka = 2, 
par conséquent, la solution générale est 
y = C2 + Cort In z. 


Intégrer les équations: 
dy 
FES 


3069. 2°y" — zy — 3y = 0. 

3070. z°y" + zy” + 4y = 0. 

3071. 2°y""" — 3x°y" + Cry — 6y = 0. 
3072. (3x + 2) y” + Ty = 0. 


3073. y” =: . 


o 
L 1 


3074. y"+ +420. 


3075. z°y" — 4zy + Gy = x. 
3076. (1 + zx} y” — 3 (1 + x) y’ + 4y = (1 + x}. 
3077. Trouver une solution particulière de l'équation 


Ty" — 2y" + y = 2x 
vérifiant les conditions initiales y — 0, y’ — 1 pour x = 1. 
$ 15. Systèmes d'équations différentielles 
Méthode d'élimination. Pour trouver la solution, 


par exemple, d'un système normal de deux équations différentielles 
du 1°r ordre, c’est-à-dire d'un ri de la forme 


= (z, y, 2), a (z, y, 2) (1) 


résolu par . aux dérivées des fonctions inconnues, dérivons par 

rapport à x l une d'entre elles. On a, par exemple, 
dy _ of , 9} 0f 
dt 9x t 0ÿ | T'3r£ 
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En déterminant : de la première équation du système (1) ct en substi- 
tuant l'expression trouvée 


di 
2=p (2, Y, +) (3) 


dans l'équation (2), on aboutit à une équation du deuxième ordre à 
une fonction inconnue y. En l'intégrant, on trouve 


= Ÿ (x, Cis Ca), ‘ (4) 


où Ci et C2 sont des constantes arbitraires. En substituant la fonction 
(4) dans la formule (3), on détermine la fonction = sans nouvelle inté- 
gration. L'ensemble des formules (3) et (4), où y est remplacé par , 
donne la solution générale du système (1). 

Exemple. Intégrer le système 


D Hoyt tar 


._ Solution. Ona en dérivant la première équation par rapport 
à z 
d°y dy r dz … 
ST Tr ins 
a : : : 1 dy 
De la première équation on détermine 2= 7 (1 +ir- 2) 
dz 3 , 141 3 1 dy 
et alors la seconde nous donne PF D Lzr+ 7 da 
En substituant z et _ dans l'équation obtenue après dérivation, on 


aboutit à une équation du deuxième ordre à une inconnue y 


LT 6y= — Ga — Ar +3 


En l'intégrant, on trouve 
y = Cie + Ce +R + z 
et alors 
| di a C: 1 " 
nd (14457 y) = ee CHE ee T°. 


— 


On peut procéder de la même manière dans le cas d un système 
un grand nombre d'équations. 
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Intégrer les systèmes : 


dy = 7, Hey kz 
3078. À , 3083 
2 dz 
= — 4 Tr =T+y+z. 
= y +5, ae +2 +s=sin 2, 
3079. à 3084. À 
+ y +8 7 — 4y—2z=0c0s z. 
d d 
= —9ÿ—2, 2 +3y+41= 27 
3080. À .. 3085. 
= Y—2. D —y—i=e, 
pas ee z=0 pour z=0. 
3084. 4-4 —;, a 4e y+36—0, 
: 3086. À à, 
Tr ZT +2 —y+èe =0, 
(=yts z=0, y—=1 pour t=0 
d 2 
3082. À D —z+z, rer 
; 3087. 4 ; 
a Z 1 
La ++ CS 
dz d dz 
3088 *. à) nr De — “Her à 
RE 
Dee: 
c) dr + dy __ dz 
y — 2 Z—Z  I—Yy 


déterminer la courbe intégrale 
qui passe par le point (1, 1, —2). 


dy 
rs + z=1 s 
3089. , 


+ +2y+4z=e", 
3090. 


3091**. Un projectile sort d’un canon avec une vitesse 
initiale v, formant un angle & avec l'horizontale. Trouver 
l'équation du mouvement en tenant compte que la résistance 
de l'air est proportionnelle à la vitesse. 

3092*. Un point matériel est attiré par un centre O par 
une force proportionnelle à la distance. Le mouvement 
commence au point À distant de a du centre avec une 
vitesse initiale v, perpendiculaire au segment OA. Détermi- 
ner la trajectoire. 


$ 16. Intégration des équations différentielles à l'aide 
de séries entières 


Si l'intégration d'une équation différentielle n'est pas possible 
à l’aide des fonctions élémentaires, on peut, dans certains cas, chercher 
la solution sous forme de série entière 
© 
y= D en (exo. (1) 
n=0 
Les coefficients indéterminés c, (7 — 0, 1, 2, ...) sont déterminés 
en substituant la série (1) dans l'équation différentielle et en identi- 
fiant les coefficients des mêmes puissances de z — xz0 dans les deux 
membres de l'identité après substitution. 
On peut aussi chercher la solution de l'équation 


y = f(x, y); y (&o) = % (2) 
sous forme d'une série de Taylor 


un) (x 
(= D D (ro, (3 
n=0 
où y (zo) = ÿo, y” (xo) = f (xo, yo) et les autres dérivées y(7 (zo) (n — 
— 2, 3,...) se calculent successivement en dérivant l'équation 
(2) et en substituant chaque fois xo à x. . | 
Exemple 1. Trouver la solution de l'équation 
y" — zy = 0 
Si y = Yo, Y = y, pour z = 0. 
Solution. Posons 
y=Cco+ar+...+ on +... 
d'où, en dérivant, on trouve 
y" = DAcs + 32e +... + nn — 1) corn? + 
+ (n + 1)ncaszt tt + (n + 2) (nr + 1) cn+ert +... 
En substituant y et y” dans l'équation donnée, on aboutit à l'identité 
[2 4co + 3-2 + ...+n(n—1)cm + (n + 1) X 
X ncn+2t + (n + 2) (n + 4) cngort +. ..] — 
—2zfo+az+...+cer+...]= 0: 
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En réunissant dans le premier membre de l'égalité que l’on vient d’ob- 
tenir les termes des mêmes puissances de z, on a en annulant leurs 
coefficients 


Ca=0; 3-2c3—cp—0, = : 4e 3ca —c1 =0, 


De4C5—Ca—=0, SR , Ctc. 


C 
= 7-35 
Soit, en général, 
EE — — _— ) 
2-3:5.6...-(24 —1) 3k" 3.4.6:7...-3k(3k + 1) 
Ch+2=0 (k=1, 2, 3,...). 


Par conséquent, 


zS zS LR 
y= co (its LEE PET PTE ET ET SUR *) Le 


z3h+1 


zx zx? 
+a(e+tres + LEE EU EC PRET TE PET LS ) » (4) 


Où Co — Yo €t C1 — Yy- 
A l'aide du critère de D’Alembert, on vérifie facilement que la 
(4) converge pour — © << x < + oo 
Exemple 2. Trouver la solution de l'équation 


st y yo — y (0) = 1. 


Solution. Posons 
y= yo ++ 28 + 28 


On a Yo = 1, yo — 0 + 1 — 1. En dérivant l'équation y’ = 
on trouve successivement y” = 1 + y’, yo = 1 + 1 = 2, y” 
yo —= 2, etc. Par conséquent, 


ZT y, 
= y, 


9 
y it tree St 


Pour l'exemple considéré, la solution que l’on vient de trouver peut 
être mise sous la forme finale 


y=1+z+2(exX—1— 7) ou y = 2 — 1 — zx. 


On procédera de la même manière dans le cas d'équations diffé- 
renticlles d'ordres supérieurs. L étude de la convergence des séries 
obtenues est en général compliquée et elle ne sera pas obligatoire dans 
ce paragraphe. 


On demande de trouver à l’aide des séries entières les 
solutions des équations dont les conditions initiales sont 
indiquées. 
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Faire l'étude de la convergence des solutions obtenues 
dans les exemples 3097, 30985, 3099, 5101. 

3093. y = y +2; y = —2 pour x = 0. 

3094. y — 2y + rz — 1; y = ys pour z = 1. 


3095. y’ = y° + z°; y=+ pour z = (. 


3096. y — x — y*; y = 0 pour z = (. 

3097. (4 —z)y —=1+xz—- y; y = 0 pour x = 0. 
3098*. zy” + y — 0; y — 0, y = 1 pour x = 0. 
3099. y” + zy = 0; y = 1, y —0 pour z — 0(. 


3100 *. + y +y=0; y= 1, y —0 pour z=0. 
3101 *. "+ y +y=0; y=1, y'=0 pour z—0. 
3102. + zcost—0; T= 4; 0 pour {—0(. 


$ 17. Problèmes sur la méthode de Fourier 


Pour trouver la solution d'une équation aux dérivées partielles 
linéaire homogène par la méthode de Fourier, on cherche d’abord des 
solutions particulières d’un type spécial de cette équation dont cha- 
cune d’elles est le produit de fonctions dépendant d’une variable. 
Dans les cas simples, on trouve un ensemble infini de telles solutions 
un (n = 1, 2...) linéairement indépendantes centre elles pour tout 
ensemble fini et vérifiant les 
conditions aux limites données. La 
solution uw qu’on cherche se met 
sous forme de série par rapport 
à ces solutions particulières 


u= Ÿ Cru. G) 0 Æ t x 
n=1 2 
On détermine les coefficients Fig. 107 


indéterminés Ch à l'aide des 
conditions initiales. 

Problème. Le déplacement transversal u = u (x, t) des 
points d’une corde d’abscisse x à l'instant £ satisfait à l'équation 


2u a 2u 
de 3e @) 


où a? — 20 (To est la tension, p la densité linéaire de la corde). Dé- 


terminer la forme de la corde à l'instant { si ses extrémités x = 0 
et z = 1 sont fixées et si à l'instant initial ? — 0 la corde a la forme 


4 
d’une parabole d'équation u = _. (I — x) x (fig. 107) et ses points 
ont une vitesse nulle. 
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Solution. D'après les conditions du problème, on doit dé- 
terminer la solution u = u (x, t) de l'équation (2), qui satisfait aux 
conditions limites 


u (0,4) = 0, u(l, t) = 0 (3) 
et aux conditions initiales 
u (Oz (—2), ui(r, O0. (4) 


Cherchons des solutions particulières non nulles de l'équation (2) 
d’un type spécial 
u= X(:)T(b. 


Substituant cette expression dans l'équation (2) et en séparant 
les variables on a 


T" (4) _X"(x) 
TO XG 6) 
Puisque les variables z et t sont indépendantes, l'égalité (5) 
n'est possible que dans le cas où la valeur commune de la relation (5) 


est constante. En désignant par —À* cette constante on aboutit à 
deux équations différentielles ordinaires 


T' (D + (QT (D =0 et X”(r) + À°X (x) = 0. 
En intégrant ces équations, on trouve 
T (t) = À cos alt + B sin at, 
X (x) = C cos Àr + D sin rx, 


où À, B, C, D sont des constantes arbitraires. Déterminons ces cons- 
tantes. La condition (3) nous donne: X (0) = 0 et X (2) = 0, par 
conséquent, € = 0 et sin À! — 0 (puisque D ne peut s ‘annuler en 


k 
même temps que C}). Donc, À, — T , où * est un nombre entier. 


On vérifie facilement qu'on ne nuit pas à la généralité en pienant pour k 
seulement les nombres entiers positifs (k = 1, 2, 3. 
A chaque Àz correspond une solution particulière 


] . KT 
t)Sin— zx 


t-+ B3 sin sure j 


kax 
Uh = (4 cos 


vérifiant les conditions aux limites (3). 
Formons la série 


u — 2 (4 7 


dont la somme, comme il est évident, satisfait à l’équation (2) et aux 
conditions aux limites (3). 
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up, sin 


at sin #77 
=) sin 


Choisissons les constantes 4, et B4 de manière que la summe de 
la série vérifie les conditions initiales (4). Puisque 


: kart | FF. kTz 
l OR 


ôu kax 
TT — > TT (—4: sin 
R=1 


alors, on a en posant t-=0 


© 
. knz 4h 
u (x, 0) = » An Sin = z(l—2) 
kh=1 è 
et 
0 < k 
du (x, … kan  ANE 
— = DT Psin = 0. 
R=1 


Par conséquent, pour déterminer les coefficients A% et Bz, il faut 
développer en séries de Fourier, suivant les sinus, la fonction « (zx, 


0) =+ z(l— zx) et la fonction 2e 0 


D'après les formules connues (chapitre VIII, $ 4, 30), on a 


l 
2 4h kazr 32h 
Ah= TE — z(l—7r)sin ] dr TGS ! 
” 0 
si k est impair et 4, —0 si k est pair; ' 
l 
LE 8 m=<+ (0 jo sin = dr =0, Br = 0. 
0 


La solution cherchée est 


© cos (2n +1) ant 
y = 32h D l sin (2n +1) xx 
7 (2n +1) l ; 


n=0 


3103*. A l'instant initial { — 0 une corde est fixée à ses 
extrémités z — 0 et x = L, et a la forme de la sinusoïde 


. NT ‘ : 
u —= À sin——; en outre, la vitesse de ses points est nulle. 


Déterminer la forme de la corde à l’instant quelconque ft. 
3104*. A l'instant { — 0, on communique aux points 


d’une corde rectiligne 0 < x << I la vitesse ® = 1. Déter- 
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miner la forme de la corde à l'instant t si ses extrémités 
x = 0 et x — 1 sont fixées (voir problème 3103). 
3105*: Une corde de longueur Z — 100 cm est fixée par 
ses extrémités z = 0 et x = L. A l'instant initial on la tend 
au point x — 90 cm de À = 2 cm puis on la lâche sans secous- 
se. Déterminer la forme de la corde à un instant quelconque é. 
3106*. Pour une tige rectiligne homogène fine soumise 
à des oscillations longitudinales et dont l’axe coïncide avec 
l'axe OX, le déplacement u = u (x, t) de la section transver- 
sale de la tige d’abscisse x à l'instant f satisfait à l'équation 
o?u o du 


ot” en Or? 


où a° = (E est le module de Young, p la densité de la 


tige). Déterminer les oscillations longitudinales d’une tige 
horizontale élastique de longueur Z — 100 cm fixée à l’extré- 
mité z — 0 et tendue à l'extrémité x — 100 de AZ = 1 cm 
puis lâchée sans secousse. 

3107*. Pour une barre rectiligne homogène dont l'axe 
coïncide avec l'axe OX, la température u = u (x, t) de la 
section d’abscisse zx à l’instant t en l'absence de source de 
chaleur satisfait à l'équation de la transmission de la chaleur 


ou a Ou 


œ 7 où 
où a est une constante. Déterminer la répartition de la tem- 
pérature à un instant quelconque t dans une barre de lon- 


gueur ! — 100 cm, si on sait que la répartition initiale de la 
température est 


u (x, 0) = 0,01x (100 — zx). 


CHAPITRE X 
CALCUL NUMÉRIQUE 


$ 1. Opérations sur des nombres approchés 


(Erreur absolue. L'erreur absolue commise sur un nom- 
bre À en le remplaçant par une valeur approchée a est, par définition, 
la ob absolue de leur différence. Le nombre À qui vérifie l’iné- 
galité | 

1A—al<A (1) 


s'appelle erreur absolue limite. Le nombre exact À se trouve entre les 
bornes a — A < À < a + À ou, sous une forme condensée, À — 
—= a + À. 

20. Erreur relative. On appelle erreur relative commise 
sur un nombre exact À (4 Æ& 0) en le remplaçant par le nombre ap- 
proché a le rapport de l'erreur absolue à la valeur exacte À. Le nombre 
Ô vérifiant l'inégalité 

A—a 
Le < Ô (2) 


s'appelle erreur relative limite de la valeur approchée a du nombre 4. 
Ainsi, puisqu’en pratique À & a, on prend fréquemment le nombre 
— —- pour erreur relative limite. 


30. Nombre de décimales exactes. On dit que a 
est la valeur approchée positive au sens étroit d’un nombre avec 
décimales exactes (chiffres) si l'erreur absolue de ce nombre n'est pas 
supérieure d'une demi-unité au chiffre se trouvant au n-ième rang. 
Dans ce cas, pour r >> 4, on peut prendre le nombre 


4 4 \n-3 
57 (15) 
pour erreur relative limite, où k est le premier chiffre significatif de la 


-1 
valeur approchée a. Inversement, si on sait que Ô < ET (5) 


alors la valeur approchée a contient nr décimales exactes au sens étroit. 
En particulier, la valeur approchée a contiendra à priori nr décimales 


SRE 4 f. 1 \r 
exactes au sens étroit si Ô < T (5) . 
Si l'erreur absolue commise sur un nombre en le remplaçant par 


une valeur approchée a n’est pas supérieure d’une unité au chiffre 
se trouvant au dernier rang (tels sont les nombres obtenus lors de me- 
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sures effectuées avec une exactitude correspondante à l'unité requise) 
on dit que toutes les décimales de cette valeur approchée sont exactes 
au sens large. En présence d'un grand nombre de chiffres significatifs 
dans une valeur approchée, si elle est définitive, on arrondit en général 
le dernier chiffre significatif de manière que tous les autres chiffres 
soient exacts soit au sens étroit, soit au sens large. 

Dans la suite, nous supposerons que dans l'inscription des don- 
nées initiales tous les chiffres sont exacts (sauf mention contraire) 
au sens étroit. En ce qui concerne les résultats intermédiaires des 
calculs, ils pourront contenir un ou deux chiffres de réserve. 

Remarquons que les exemples de ce paragraphe, en règle générale, 
représentent des résultats définitifs de calculs et c’est pourquoi leurs 
réponses sont données par des valeurs approchées ne s'exprimant que 
par des décimales exactes. 

40. Sommeet différence de valeurs appro- 
chées. L'erreur absolue limite d'une somme algébrique de plu- 
sieurs valeurs approchées est égale à la somme des erreurs absolues 
limites de ses valeurs approchées. Donc, pour avoir dans la somme 
d’une petite quantité de nombres approchés dont toutes les décimales 
sont exactes seuls les chiffres exacts (au moins au sens large), il faut 
se baser sur le terme dont la décomposition décimale s’interrompt avant 
les autres, tout en conservant pour chaque terme de la somme une 
décimale de réserve. Puis on ajoutera les nombres obtenus, considérés 
comme exacts, et on arrondira la somme de son dernier chiffre. 

Si on a à additionner des valeurs approchées non arrondies, on 
doit les arrondir en conservant dans chaque nombre à additionner une 
ou deux décimales de réserve. Puis on appliquera la règle d’addition 
indiquée ci-dessus en conservant les décimales superflues respectives 
de la somme jusqu'à la fin des calculs. 

Exemple 1. 215,21 + 14,182 + 21,4 — 215,2(1) + 
+ 14,1(8) + 21,4 — 250,8. 

L'erreur relative d'une somme de termes positifs est comprise 
entre la plus petite et la plus grande erreur relative de ces termes. 

L'erreur relative de la différence de deux valeurs approchées 
pe se ramène pas à une règle simple. De ce point de vue la Rfféronce 
de deux valeurs approchées voisines est particulièrement défavorable. 

Exemple 2. La différence des valeurs approchées 6,135 
et 6,131 avec quatre chiffres exacts est 0,004. L erreur relative limite 


Losooi++oon , 
est Ô = — _ =-—=0,25; par conséquent, aucun 


chiffre de la différence n’est exact. Aussi faut-il éviter le plus pos- 
sible de former la différence de deux valeurs approchées voisines en 
transformant, quand cela est possible, l'expression donnée de manière 
que cette opération indésirablo ne participe pas dans les calculs. 
50. Multiplication et division des valeurs 
approchées. L'erreur relative limite du produit et du rapport de 
valeurs approchées est égale à la somme des erreurs relatives lité 
de ces valeurs. En partant de cett: définition’;et,en appliquant la 
règle du nombre des chiffres exacts (3°), nous aboutissons à des ré- 
ponses ne conservant qu'un nombre déterminé de chiffres. 
Exemple 3. Le produit des valeurs approchées est 25,3X 


X 4,12 — 104,236. 
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Supposant que tous les chiffres des facteurs sont exacts, on trouve 
que l'erreur relative du produit est 


| 1 
Ô — 5.35 0,01 + 2.5 0,01 = 0,003. 
D'où le nombre de chiffres exacts du produit est trois et le résultat, 
s'il doit être définitif, doit être comme suit: 25,3-4,12 — 104 ou, 
plus exactement, 25,3-4,12 — 104,2 + 0,3. 

60. Elévation à la puissance et extraction 
de racines des valeurs approchées. L'erreur 
relative limite de la m-ième puissance d’une valeur approchée a est 
égale à m fois l'erreur relative limite de la valeur approchée a. 

L'erreur relative limite de la racine m-ième d'une valeur appro- 
chée a constitue la m-ième partie de l'erreur relative limite de la valeur 
approchée a. 

70. Calcul de l'erreur en tant que résultat 
de diverses opérations sur des valeurs ap- 
prochées. Si Aa, ..., Aa, sont les erreurs absolues limites pe 
valeurs approchées a, ..., an, alors l’erreur absolue AS du résultat 


S —f(a, -.., an) 
peut être évaluée approximativement d’après la formule 


__| 91 | Ôf 
as=| ŸÈ Aat...+| da Aa. 
L'erreur relative limite ÔS est alors 
AS of Aa: ôf Aa 
ÔS——— | — | +... + — mn — 
ST ee | Tr le |) 
_| dnf 9 In f 
=| de: Aai+… + Sax Aan. 


Exemple 4. Calculer S = In (10,3+ V/4,4); les valeurs 
approchées 10,3 et 4,4 ont tous leurs chiffres exacts. 


Solution. Calculons d’abord l'erreur absolue limite AS sous 
| 1 Ab 

une forme générale : S—In (a+ V/b), AS = ————— (a 37) : 
S : a+ Vo 7 2 Vo 

On a Aa=—Ab Sy V 4,4—2,0976 ...; nous prenons 2,1 puisque 


l'erreur relative de la valeur approchée de V/4,4 est LS ; 11 . 


2 40 80’ 


l'erreur absolue est alors Æ& 2- =: le calcul est exact à 1/10 


près. Par conséquent, 

1 1 1 

D T2" 55:1) S 
1 13 

” 12,420 (: +73) = 2604 0,005. 

Par conséquent, les centièmes aussi sont exacts. 
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{ 
AS=T 52: 
1 
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Faisons à présent le calcul avec un chiffre de réserve : 


1g (10,3+ V/4,4) & 1g12,4=-1,093, In (10,3+ V/4,4) 
= 1,093.2,303 — 2,517. 

La réponse est: 2,52. | 

80. Détermination des erreurs admissi- 
bles des valeurs approchées lorsqu'on se 
donne l'erreur du résultat des opérations 
sur ces valeurs approchées. En appliquant la formule 
du numéro 7 pour AS ou donnés en supposant que toutes les diffé- 
rentielles partielles | JL |'Aax ou les grandeurs SE FE 


sont égales, nous calculons les erreurs absolues admissibles Aa, ... 
-.., Aan, . . . des valeurs approchées a;, ..., a,, ..., participant 
aux opérations (principe d'équiinfluence). 
Il est à remarquer que, parfois, dans les calculs des erreurs admis- 
sibles les variables d’une fonction il n'est pas du tout avantageux 
d’avoir recours au principe d'équiinfluence, puisque ce dernier peut 
exiger des restrictions pe ose impossibles. Dans ces cas, on 
recommande de redistribuer raisonnablement les erreurs, si cela est 
possible, de manière que l’erreur somme ne soit pas supérieure à une 
grandeur donnée. Ainsi, le problème posé, à strictement parler, est 
indéterminé. 

Exemple 5. Le volume d'un « segment cylindrique », c'est- 
à-dire le corps solide découpé dans un cylindre circulaire par un plan 


passant par un diamètre, égal à 2R, de la base et faisant un angle a 
avec cette base, se calcule d’après la formule V — 3 RS tg a. Avec 


quelle précision faut-il mesurer le rayon À Æ 60 cm et l'angle a pour . 

que le volume du segment cylindrique soit calculé à 4 % près? 
Solution. Si AV, ARet Aa sont les erreurs absolues limites 

des grandeurs V, R et «a, alors l'erreur relative limite du volume à 


calculer V est 


S— 3AR 2Aa 4 
er: sin2æ “400” 
3AR 1 2Aœ 1 — 
Posons R < 100 et “ina 30" D'où 
ARS em mm ; 


Aa < — 00 — <7p radian = 9’. 


Ainsi, nous assurons l'exactitude désirée à 1 % près pour la réponse 
si nous mesurons le rayon à 1 mm près et l'angle a à 9° près. 

3108. Comme résultat de mesure on a obtenu des valeurs 
approchées dont tous les chiffres sont exacts au sens large : 

a) 12° 07° 14°; b) 38,5.cm; c) 62,215 kg. 
Calculer leurs erreurs absolues et relatives. 
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3109. Calculer les erreurs absolues et relatives des valeurs 
approchées dont tous les chiffres sont exacts au sens étroit : 

a) 241,7; b) 0,035; c) 3,14. 

3110. Déterminer le nombre de chiffres*) exacts et donner 
leurs valeurs approchées correspondantes : 

a) 48 361 à 1% près; c) 592,8 à 2 % près. 

b) 14,9360 à 1 % près; 

3111. Additionner les valeurs approchées dont tous les 
chiffres sont exacts: 

a) 25,386 + 0,49 + 3,10 + 0,5; c) 38,1 + 2,0 +3,124. 

b) 1,2 10° + 41,72 + 0,09; 

3112. Effectuer la soustraction des valeurs approchées 
dont tous les chiffres sont exacts: 

a) 148,1—63,871; b) 29,72—11,25; c) 34,22—34,21. 

3113*. Calculer la différence des aires de deux carrés 
dont la mesure des côtés a donné 15,28 cm et 15,22 cm 
(à 0,05 mm près). 

3114. Calculer les produits des valeurs approchées dont 
tous les chiffres sont exacts: 

a) 3,49-8,6; b) 25,1-1,743; c) 0,02-16,5. 

Indiquer les bornes admissibles des résultats. 

3115. Les côtés d'un rectangle sont égaux à 4,02 m et 
4,95 m (à 1 cm près). Calculer l'aire du rectangle. 

3116. Calculer le rapport des valeurs approchées dont 
tous les chiffres sont exacts: 

a) 5,684: 5,032; b) 0,144:1,2; c) 216: 4. 

3117. Les côtés de l'angle droit d’un triangle rectangle 
sont égaux à 12,10 cm et 25,21 cm (à 0,01 cm près). Calculer 
la tangente de l’angle opposé au premier côté. 

3118. Calculer les puissances des valeurs approchées 
indiquées (les chiffres des valeurs approchées sont exacts): 

a) 0,4158* ; b) 65,2%; c) 1,5*. 

3119. Le côté d'un carré est égal à 45,3 cm (à 1 mm près). 
Trouver l'aire du carré. 

3120. Calculer la valeur des racines (les valeurs appro- 
chées sous les radicaux ont tous leurs chiffres exacts): 


a) V2,715; b) y 65,2; c) V81,1. 


3121. Les rayons des bases et la génératrice d’un cône 
tronqué sont À — 23,64 cm “+ 0,01 cm, r — 17,31 cm + 
+ 0,01 cm, ! — 10,21 cm + 0,01 cm; x — 3,14. Calculer 


*) Les chiffres exacts sont compris au sens étroit. 


421 


d’après ces données la surface totale du cône tronqué. Eva- 
luer les erreurs absolue et relative du résultat obtenu. 

3122. L'hypoténuse d’un triangle rectangle est égale 
à 15,4 cm + 0,1 cm et un des côtés de l'angle droit est 
égal à 6,8 cm + 0,1 cm. Avec quelle précision peut-on déter- 
miner la longueur du second côté de l’angle droit et l’angle 
aigu adjacent? Trouver ces valeurs. 

3123. Calculer le poids spécifique de l’aluminium si 
un cylindre d'aluminium de 2 cm de diamètre et de 11 cm de 
hauteur pèse 93,4 g. L'erreur relative commise en effectuant 
ne mesures est 0,01 et l'erreur relative commise en pesant est 

001. 

3124. Calculer l'intensité d'un courant si la force élec- 
tromotrice est de 221 volts + 1 volt et la résistance de 
809 ohms +1 ohm. 


3125. La période d'’oscillation d’un pendule de longueur 


L est 
L 
T=2ay/ À ; 


où g est l'accélération de la force de pesanteur. Avec quelle 
précision doit-on effectuer les mesures de la longueur du 
pendule, dont la période d'’oscillation est voisine de 2s, 
pour déterminer sa période d’oscillation avec une erreur 
relative de 0,5 % ? Avec quelle précision doit-on prendre les 
nombres x et g? 

3126. On veut mesurer à 1 % près la surface latérale d'un 
cône tronqué dont les rayons de base sont de 2metimet 
la génératrice de 5 m (approximativement). Avec quelle 
précision faut-il mesurer les rayons, la génératrice et combien 
de décimales faut-il prendre pour le nombre x? 

3127. Pour déterminer le module de Young à la flexion 
d’une barre de section rectangulaire on applique la formule 


14 IP 
ET 
où L est la longueur de la barre, b et d sont la base et la 
hauteur de la section transversale de la barre, s la flèche 
à la flexion, P la charge. Avec quelle précision faut-il 
mesurer la longueur L et la flèche s pour que l’erreur commise 
sur £ ne soit pas supérieure à 5,5 % avec les conditions: 


P est connue à 0,1 % près, les grandeurs d et b à 1 % près, 
L = 50 cm, s = 2,5 cm? 


422 


$ 2. Interpolations des fonctions 


40. Formule d'interpolation de Newton. 
Soient Zo, Ti, + - - Zn des valeurs tabulées d une variable dont les 
différences hk — Azg (Azi = zi4y — mi, 1 = 0,1,...n—1) sont 
constantes (le pas du tableau) et soient yo, y,, - -., yn les valeurs 
correspondantes de la fonction y. Alors la valeur de la fonction y pour 
une valeur intermédiaire de la variable x est donnée approximative- 
ment par la formule d’interpolation de Newton 


y=vo-+ gay + LG ap. 


ED GEO agp 


n 


(1) 


où g=- +, et Ayo — y — Yo, Ayo — Ayi — Ayo, - -. Sont 
les différences finies successives de la fonction y. Pour x = z; (i — 
— 0, 4,...,n) le polynôme (1) prend respectivement les valeurs 
tabulées y; (i = 0, 14, ...,n). On a comme cas particuliers de la 
formule de Newton: pour n — 1 interpolation linéaire; pour r = 2 
interpolation quadratique. Pour plus de commodité, avant d'utiliser 
la formule de Newton, on recommande de constituer le tableau des 
différences finies. 
Si y = f (x) est un polynôme de degré 2, alors 


Any, = const et Antly, = 0 


et, par conséquent, la formule (1) est exacte. 
Dans le cas général si f (r) possède une dérivée d'ordre nr + 1 
continue f{#+l) (x) sur le segment [a, b] contenant les points zo, z1, . .. 
.., Zn ©t z, alors l'erreur commise par la formule (1) est 


Ra (@=y— Ÿ AC es PC Pol A = 
=0 


pret LT) 22: (Q—n) pus 9 
— h ne font (8), (2) 
où E cest une certaine valeur intermédiaire comprise entre x, (i = 0, 
4,..., n) et z. En pratique on emploie une formule approchée plus 
commode 
Te Antly 
Ra (x) Tr (n+1) ! q (q — 1) see (q—n). 


Si le nombre nr peut être pris arbitraire, on doit alors le choisir 
de manière que la différence At1y, = 0 se trouve entre les limites 
de la précision donnée, en d’autres termes, la différence A’ys doit 
être constante vis-à-vis de l’approximation considérée. 

Exemple 1. Calculer sin 26°15° en ayant recours aux don- 
nées Pen de sin 26° — 0,43837, sin 27° — 0,45399, sin 28° — 
= 0,46947. 
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Solution. Formons le tableau 


0 Ù 0,43837 
1 27° 0,45399 1548 
2 0,/6947 


D:040r __ po 
Ici h— 60’, qe | 
En appliquant la formule (1) et en utilisant la première ligne 
horizontale du tableau, on a 


sin 26°15 —0.43837+ _. 0,01562-- 


+ (x) 
+ —-(— 000014) = 0,44229. 


Evaluons l'erreur R:. En utilisant la formule (2) et en tenant comp- 
te que si y = sin x, alors | y® | L 1, on a: 


HO) que 


| Ral < 


7 1 1 
= —— + ——————— % —— 6 6, 
7 128 57,33 4 a 


Ainsi, tous les chiffres qu'on a déterminés pour sin 26°15° sont exacts. 

A l'aide de la formule de Newton, on peut également, d’après 
une valeur intermédiaire donnée de la fonction y, trouver la valeur 
correspondante de la variable z (interpolation inverse). Pour cela, 
déterminons d’abord la valeur correspondante q par la méthode des 
approximations successives, en posant : 


y — Yo 
0) — 
gi AYo 
ct 

4h) — go (gt — 1), Ayo 
CD = GO: 
q r 21 A0 

mi qi —1) Ce (qtl — n +1) My 
de n !| AYo 


(& = 0, 1, 2,...). 


Pour q on prend la valeur commune (pour une précision donnée) de 
deux approximations successives gt = qgtmtlh, D où z = zo + gk. 
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Exemple 2. Calculer approximativement à l’aide du tableau 


la racine de l'équation sh x = 5. 
Solution. En prenant yo — 4,457 on a 
5—4,457 0,543 


= 1.009 — — 11-009 — 0,538 : 


go (A— go) Fe 
2 


go) — 
qi) = go) + = 0,538 + 


0,538-0,462 0,220 : 
Se mr? 0220 ons +00 27 = 0,565 : 


—_ 0,565-0,435 0,220 
En SE EU: 

Ainsi, on peut prendre 
z = 2,2 + 0,565-0,2 = 2,2 + 0,113 = 2,313. 


20. Formule d'interpolation de Lagrange. 
Dans le cas général le polynôme de degré n qui pour z = r; admet 


— 0,538 + 0.027 = 0,565. 


les valeurs données y, (t — 0, 4, ..., n) est donné par la formule 
d'interpolation de Lagrange 
= (Z— 21) (x — 7e) ... (7 — 2h) 


(Zo—z1) re «.. (Z0 —Zn) yo+ 
(z— 20) (z— 22) (z — In) 
T (ri — Zo) (ri — Ze) ... (T1 — Zn) HPAEE 

oh (T7 — 20) (x — 271)... (2 — 2h) (z — Ty) -.. (Z —£n) 
(TR — 20) (Th — 245) ... (Ch — Th) (TR —Thyt) + (TZR — Zn) 
(Z— 20) (z— 7x1) ... (Zz — 2zn-1) 
FREE: (2) (Zn — 21)... (En —Zn-1) 
3128. On donne le tableau des valeurs des grandeurs 
ZT et y 


Yn- 


sfrlsls ss 


10 9 


5 


3 12 


— 


y 15 


Constituer le tableau des différences finies de la fonction y. 
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3129. Former le tableau des différences finies de la fonc- 
tion y = 2° — 52° + x — À pour les valeurs x — 1, 3, 5, 
7,9, 11. Vérifier que toutes les différences finies du troisième 
ordre sont égales. 

3130*. En utilisant la constance des différences du qua- 
trième ordre former le tableau des différences de la fonction 
y = 4 — A072$ + 22°? + 3x pour les valeurs entières de x, 
comprises dans l'intervalle fermé 1 < x < 10. 

3131. On donne le tableau 


lg 4 — 0,000, 
Ig 2 = 0,301, 
lg 3 = 0,477, 
le 4 — 0,602, 
lg 5 — 0,699. 


Calculer à l’aide de l’interpolation linéaire les nombres: 
le 1,7, 1g 2,5, 1g 3,1 et Ig 4,6. 
3132. On donne le tableau 


sin 40° = 0,1736, sin 43° = 0,2250, 
sin 41° = 0,1908, sin 14° = 0,2419, 
sin 12° — 0,2079, sin 15° — 0,2588. 


Compléter le tableau en calculant avec la formule de New- 
ton (pour r — 2) les valeurs des sinus pour 10°30', 11°30”, 
12°30°, 13°30’ et 14°30'. 

3133. Former le polynôme d'’interpolation de Newton 
pour la fonction donnée par le tableau 


0 1 3 4 


TZ 


y 85 


s [15] 4 


3134*. Former le polynôme d'interpolation de Newton 
pour la fonction donnée par le tableau 


2 4 10 


LT 


ss 


y 27 | 50 | 83 


s|u 


Calculer y pour x = 5,5. Pour quelle valeur de x y — 20? 
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3135. La fonction est donnée par le tableau 


7 


1 2 4 


y 


25 | 8 15 | 2 


Former le polynôme d’interpolation de Lagrange et calculer 
la valeur de y pour zx = 0. 

3136. On a trouvé expérimentalement le raccourcisse- 
ment d’un ressort (x mm) en fonction du poids (P kg) sus- 
pendu au ressort : 


si) 


z 


w [15] 2] 121 40 


P | 4 | 105 | 


253 | 352 


473 | 619 | 793 


Déterminer le poids de manière que le raccourcissement du 
ressort soit de 14 mm. 

3137. On donne le tableau des grandeurs zx et y 
3 4 


A 


si 


o | 


1 Us | 25 }4 | se 


Calculer les valeurs de y pour zx = 0,5 et pour x = 2: a) par 
interpolation linéaire; b) d’après la formule de Lagrange. 


$ 3. Calcul des racines réelles des équations 


19. Détermination des premières approxi- 
mations des racines. La détermination approximative 
des racines d’une équation donnée 


f(@) = 0 (1) 


se fait en deux étapes: 1) séparation des racines, c'est-à-dire détermi- 
nation des intervalles, les plus petits possibles, à l’intérieur desquels 
se trouve une et seulement une racine de l'équation (1); 2) calcul des 
racines pour un degré de précision donné. 
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Si la fonction f (x) est définie et continue sur le segment {a, b] 
et si f (a)-f (b) < 0, alors le segment [a, b] contient au moins une ra- 
cine & de l’équation (1). Cette racine est à priori unique si f’ (x) > 0 
ou f’ (x) <O pour a L<zr< b. : 

Pour la détermination approchée de la racine E on recommande de 
construire le graphique de la fonction y = f (x) sur un papier quadrillé. 
Les abscisses des points d'intersection du graphique avec l’axe OX 
sont les racines de l'équation f (x) = 0. Parfois il est encore plus com- 
mode de remplacer l'équation donnée par une équation équivalente 
p (x) = + (x). Alors les racines de l'équation se déterminent comme 
les 2. des points d’intersection des graphiques de y = q (x) 
et y = %Ÿ (x). 

20. Méthode des parties proportionnelles 
(méthode des cordes). Si le segment [a, b] contient une 
racine unique E de l'équation f (x) = 0, où f (x) est une fonction con- 
tinue sur le segment [a, b], alors, en remplaçant la courbe y = f (x) 

ar la corde passant par les points (a, f (a)) et (b, f (b)), on trouve 
a première approximation de la racine par la formule 


: Î (a) 
TES 10 @) 


Pour obtenir la seconde approximation c>, on applique la for- 
mule (2) à celui des segments [a, c:] ou [c1, b] aux extrémités duquel 
la fonction f (zx) a des signes opposés. Les approximations suivantes 
se construisent de la même manière. La suite des nombres c, (n = 1, 
2, ...) converge vers la racine E, c'est-à-dire 


limc, = E. 
+00 


Le calcul des approximations c4, co, - . ., doit être en général pro- 
longé jusqu’à ce que les décimales de la réponse cessent de varier 
(conformément au degré de précision donné); pour les calculs inter- 
médiaires on recommande de prendre un ou deux chiffres de réserve. 
Cette remarque a un caractère général. 

Si la fonction f (x) a une dérivée continue f’ (x) différente de 0 
sur le segment [a, b], on peut alors évaluer l'erreur absolue de la va: 
leur approchée c,, de la racine d après la formule 


C 
Lee, | < LG) ; 


u 


où u— min |f’(x) |. 

30. Méthode de Newton (méthode des tan- 
gentes). Sif (2) 0et f” (r) > 0 pour a < rx < b et en outre 
f(a) f(b)} <0, f(a)f” (a) > 0, alors la suite des approximations 

n = 0, 1, 2, ...) de la racine E de l'équation f (x) = 0 se calcule 
d’après les formules 


f (Tn-1) 


a =4,2,...), 3 
f(zn-1) Fee (?) 
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Pour les suppositions faites, la suite x (nr = 1, 2, ...) est 
monotone et 
lim z, = &. 
T-+00 


Pour évaluer l'erreur on peut avoir recours à la formule: 
LT 
js < HE, 
pL 
où p— min |f’(z)|. 
a<x<b 
Pratiquement il est plus commode d'utiliser les formules plus simples : 
To — 4, In — Tan — af (Zn 1) (n 1, 2; . “); È 
où a — TG) donne approximativement la même précision que les 


formules (3). 


s f (b) f” (b) > 0, alors dans les formules (3) et (3’) on doit poser 
Zo —= 0. 

| 40. Méthode d’itération. Soit donnée une équation 
qui peut être ramenée à la forme 


z — (x), (4) 
où | p(z)I << r 1 (r est une constante) pour a £< z < b. En partant 
de la valeur zo appartenant au segment [a, b] construisons la suite 
des nombres 21, z2, . .. d’après la loi suivante 

Z1 — P (zo), T2 — P (z1), 3 Tn — P (Zn-1); set (5) 
Sia<z <b (n=1,2,...), alors la limite 
& = lim zx, 


n—+00 


est l'unique racine de l'équation (4) sur le segment [a, b], 
c'est-à-dire que les z, sont les approximations successives de la racine E. 

L évaluation de l'erreur absolue de la #-ième approximation z, 
est donnée par la formule 


| Zn+i— Zn | 
| ë Zn] < 4—7r Le 


Donc, si z, et z,+1 coïncident à e près, alors l'erreur absolue limite 
pour zh sera 


e 
A—7r 

Pour ramener l'équation f (rx) = 0 à la forme (4), remplaçons celle- 
ci par l'équation équivalente 


z—=z— jf (x), 


où le nombre À =£ 0 est choisi de manière que la fonction _ [z — 


— Àf (x)] = 1 — Àf’ (x) soit petite en valeur absolue au voisinage 
de zo (par exemple, on peut poser 1 — Àf’ (xo) = 0). 

Ro 1. Ramener l'équation 2r — 1n z — 4 = 0 à la 
forme (4) si l’approximation initiale de la racine est zo = 2,5. 
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Solution.lcif(xz) = 2z —Inz— 94; f (e) — 2 — À. Ecri- 


vons l'équation équivalente z = x — À (2x — In x — 4) et prenons 
pour valeur convenable de À le nombre 0,5 voisin de la racine de 
2» . 1 , D . e 
l'équation 1 — À (2 — —) — 0, c'est-à-dire voisin de Êr = 0,6. 
| A x=2,9 1,6 
L'équation initiale se met sous la forme 


z=z—0,5(2r —Inzxz —4) 


ou 
2242 in z. 


E xemple 2. Calculer à 0,01 près la racine & comprise entre 2 
ct 3 de l'équation précédonte. 

Calcul de la racine d'après la méthode 
d'itération. Utilisons le résultat de l'exemple (1) en posant 
Zo = 2,5. Les calculs se font d'après la formule (5) avec un chiffre de 
réserve. 


zi=2+ _ In 2,5 = 2,458, 


= 2+ + In 2,458 æ 2,450, 


SE _. In 2,450 => 2,448, 


Zs—= 24 In 2,448 = 2,448. 
Ainsi, 2,45 (on peut arrêter le processus de l’approximation 


puisque la troisième décimale (millièmes) est fixée). 
Donnons l'évaluation de l'erreur. On a 


1 2 À 
p(r=2+- lnz et p (= - 


En supposant que toutes les approximations z, appartiennent au seg- 
ment {2,4; 2,5] on trouve: 


0,21. 


_ 1 
r=maxlq (lezzz 


Par conséquent, l'erreur absolue limite de l’approximation x: d’après 
la remarque faite précédemment est 


0,001 . 
5-27 — 0:0012 # 0,001. 


Ainsi, la racine exacte Ë de l’équation se trouve entre les limites. 
2,447 << E << 2,449; 


on peut prendre E = 2,45, de plus, tous les chiffres de cette approxi- 
mation sont exacts au sens étroit. 
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A = 


Calculs de la racine d'après la méthode 
de Newton.lciona 


f(z)—2zx—Inxz— 4, jf’ @)=2—+, f” a = + 


Sur le segment 2 << z < < 3onaf’(r) > Oetf” (z) > 0,;/f (2)-f (3) < 0,- 
f (3) f” (3) > 0. Par conséquent, les conditions du 30 pour zo = 3 
sont vérifiées. 

Prenons 


Les calculs se font d’après les formules (3’) avec deux chiffres de réserve : 


z, = 3 — 0,6 (2-3 — In 3 — 4) = 2,4592; 
zo = 2,4592 — 0,6 (2-2,4592 — 1n 2,4592 — 4) = 2,4481 ; 
za = 2,4481 — 0,6 (2-2,4481 — In 2,4481 — 4) = 2,4477; 
za — 2,4477 — 0,6 (2-2,4477 — 1n 2,4477 — 4) = 2,4475. 
On arrête les calculs puisque le nombre des millièmes ne change 
plus. Rene la racine est & — 2,45. Nous ne donnons pas l'éva- 
luation de l'erreur. 


50. Cas dun système de deux équation 8. 
Soit à calculer, à un degré de précision donné, les racines réelles d'un 
système de deux équations à deux inconnues 


f (&, y) = 0, ; 

p (a, 1) = 0, o 
et soit donnée une approximation initiale d'une des solutions (E, 1) 
de ce système z = zo, y — yo. 

Cette approximation initiale peut être par exemple obtenue en 
construisant graphiquement (sur un même système des coordonnées 
cartésiennes) les courbes f (x, y) = 0 et q (x, y) — 0 et en détermi- 
nant les coordonnées des points d’intersection de ces courbes. 

a)Méthode de Newton. Supposons que le déterminant 
fonctionnel 

_ 9(f, ®) 


7 4(z, y) 
ne s’annule pas, au voisinage de l'approximation initiale z — To 
y = ÿo. Alors, d’après la méthode de Newton, la première approxi- 
mation de la solution du système (6) est de la forme Ty = Zo + os 
ya = ÿo + Bo, où &o, Bo est la solution du système de deux équations 


linéaires 
{ À (zo, Yo) + Gofx (zo, Yo) + Bofy (zo, Yo) = 0, 
P (zo, Yo) + GoPz (zo, Yo) + BoPy (ro, Yo) = 0. 
La seconde approximation s'obtient par le même procédé 
Ze = 2 + QU, Ye = Yi + Pi, 

où &, B1 est la solution du système d'équations linéaires 
{ f (æis ya) + Gufz (ær, ya) + Bify (z1, yi) = 0, 
P (Zi, Ya) + Mps (zs, ya) + Bipy (xs, ya) = 0. 
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De la même manière on détermine la troisième et les approxi- 
matlions fsuivantes. 


b) Méthode d'itération. Pour trouver la solution du 
système d'équations (6) on peut appliquer la méthode d'’itération 
en transformant co système en un système équivalent 

RCE a 
y = © (z, y), 


et con supposant que 


Frey I+ID(z y I<r<1; (8) 

LE GG ypI+I®, (x y Il<r<1 
dans un certain voisinage à deux dimensions U de l'approximation 
initiale (zo, yo) et contenant la solution exacte (E, n) du système. 
Les approximations successives (zh, Yn) (r7 — 1, 2...) con- 
vergent vers la solution du système (7) ou, ce qui est la même chose, 

vers la solution du système (6) construite d'après la loi suivante 

Zi — F (zo, UL)E Us — DO (zo; yo); 

= F (z1, y1), Y2 — O (xs, Y1)» 
Ti — F (z2, yo), y3 O (z2, ya), 


Si tous les (zn, ÿn) appartiennent à U, alors lim x, — E, lim y, —1. 
+ 7100 


n—+00 
Pour ramener le système d'équation (6) à la forme (7) en con- 
servant la condition (8) on peut recommander le procédé suivant. 
Considérons le système d'équations: 


{ af (x, y) + Bœ (x, y) = 0, 
vÉ (x, y) + Ôp (x, y) = 0, 
équivalent au système (6) sous la condition que | : | | =£ 0. Trans- 
crivons-le comme suit: 
z=2z+ af (x, y) + Boy (z, y) = F (z, y), 
y=y+ vs, y) + Ôp (zx, y) = © (x, y). 

Choisissons les paramètres a, B, y, à de manière que les dérivées 
partielles des fonctions F (x, y) et ® (x, y) soient égales ou voisines 
de zéro pour l’approximation initiale, c'est-à-dire déterminons a, 
B, y, Ô comme les solutions approchées du système d'équations 

1+afz (xos yo) +Bpz (xo, yo) —0, 
afy (To yo) + Bpy (zo yo) —0, 
Vfx (zos Yo) + 8x (os Yo)  —=0, 
1 + vf, (zos yo) + Êpy (zor yo) = 0. 
Pour ce choix des paramètres a, B, y, Ô, en supposant que les 


dérivées partielles des fonctions f (z, y) et o (x, y) ne varient pas 


trop rapidement au voisinage de l'approximation initiale (zo, yo); 
la condition (8) sera observée. 
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Exemple 3 Ramencr le système d'équations 


+ y —1-=0, 
© — y = 0, 


à la forme (7) pour l’approximation initiale ro — 0,8, yo — 0,55 de 
la racine. | 
Solution. Icionaf(r, y + —1,p{r, y) = » — 
— Yÿ; fx (fo, Yo) = 1,6, Îy (ro, Yo) = 1,15 x (zo, Yo) — 1,92, 
Py (Tos Yo) = —1. 
Ecrivons le système 


a (+ y — 1) + B (2 — y) = 0, a, B 
VÉ+S—-1)+ù( — y) = 0 (61# 0): 


équivalent au système initial, sous la forme 
z=2z+a( + y — 1) + B (2 — y), 
y=y+y (+ — 1) + 8 (5 — y). 


Prenons pour valeurs numériques convenables de a, B, y et à les solu- 
tions du système d'équations 


4 + 1,6a + 1,92 = 0, 
4,1a — B = 0. 
1,6y + 1,920 — 0, 

1 + 1,1% — d — 0; 


c’est-à-dire nous prenons a Æ —0,3, B = —0,3, y = —0,5, d & 0,4. 
Alors le système d'équations 


os y® — 1) — 0,3 (2° — y), 
y = y — 0,5 (2 + y — 1) + 0,4 (2 — y) 


est équivalent au système initial et a la forme (7). En outre, dans un 
voisinage suffisamment petit du point (xo, Yo) la condition (8) est 
satisfaite. 


Par la méthode de séparation des racines réelles des 
équations et à l’aide de la méthode des parties proportion- 
nelles calculer les racines des équations données ci-dessous 
à 0,01 près. 


3138. 2° — x + 1 = 0. 
3139. 2° + O,5xz — 1,55 = 0. 
3140. 25 — 4x — 1 = 0. 
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En partant des approximations initiales trouvées gra- 
phiquement, calculer à 0,01 près par la méthode de Newton 
les racines réelles des équations suivantes: 


3141. 2 — Ir — 5 — 0. 3143. 2° — 4x 
3142. 27 —Inz—4—0. 3144. gr = +. 


En utilisant les approximations initiales déterminées 
par voie graphique, calculer à 0,01 près par la méthode 
d’itération les racines réelles des équations suivantes: 


3145. z° — 5x + 0,1 = 0. 3147. x — zx —2 — 0. 
3146. 4x = cos zx. 


Trouver graphiquement les approximations initiales et 
calculer à 0,01 près les racines réelles des équations et des 
systèmes : 


3148. 2° — 3x + 1 — 0. 3154. z° + 27—6—0. 
3149. 2$ — 22° + 3x — 5 — 0. 3155. e* +e-*—4—0. 
3150. xzf + 2° — 2r — 2 — OC. ; T° +y—1—0, 
3151. z-in x — 14 = 0. 3156. | 2e y — 0. 
3152. x + 3x — 0,5 = O0. 3157 f z°+y—4—=0, 
3153. 4x — 7 sin z = 0. * Uy—lg z—1—0. 


3158. Calculer à 0,001 près la plus petite racine positive 
de l'équation tg x = x. 

3159. Calculer à 0,0001 près les racines de l'équation 
z-th x = 1. 


$ 4. Intégration numérique 


10. Formule des trapèzes. Pour le calcul approché 
de l’intégrale 


b 
| f (x) 4x 


(f (x) est continue sur [a, b]) divisons l'intervalle d'intégration [a, b] 


en n parties égales et prenons pour pas du calcul k — ch 


Soient z, = zo+ ih(ro = a, 2 = b, i= 0,1, 2,...,n) les abs- 
cisses des points de divisions et y; — f (x,) les valeurs correspondantes 
de la fonction à intégrer y = f (x). Alors, d'après la formule des trapè- 
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zes, On a 
b 


| f)dzh (He + tue. +un) (1) 
a 
et l'erreur absolue est 


h2 
Rn < 55 (b—0)-Ma 


où M2 = max |f" (x) | pour a<z< b. 
Pour atteindre la précision donnée €, lors du calcul d’une inté- 
grale le pas du calcul À doit être déterminé par l'inégalité 


12e 
(b — a) M: (2) 


9 
h° < 


c'est-à-dire A doit être de l'ordre de V/e. La valeur ainsi obteriue de h 
est sropee par défaut de manière que 


b—a … 
—— 


soit un nombre entier, ce qui nous donne le nombre de divisions. 
Ayant déterminé h et n d'après la formule (1) on calcule l'intégrale 
en prenant les valeurs de la fonction à intégrer avec une ou deux dé- 
cimales de réserve. 


20. Formule de Simpson (formule des para- 


boles). Si nr est un entier pair, avec les notations de 1°, on a la 
formule de Simpson 


b 
À Gode & + Lo un) +4 Cat vs+ um) + 


a 


+2 (ye+ vs +... +yn-2)]l (3) 


dont l'erreur absolue est 


h4 
Rn < eg (b—6) Ma, (4) 


où Ma—= max | (IV) (x) | pour a<z<b 
Pour assurer une exactitude donnée e dans le calcul d'une inté- 
grale le pas du calcul h est déterminé par l'inégalité 


pe 
780 É—0)Mi<e, (5) 


c'est-à-dire le pas h est de l’ordre de V4 €. On arrondit le nombre À 


par défaut de manière que r — 2 


— a : . . 
ps soit un nombre entier pair. 
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Remarque. Puisque la détermination du pas du calcul h 
et du nombre n qui lui est lié d’après les formules (2) et (5) est en 
général compliquée, alors en pratique on détermine k à tâtons. Puis, 
ayant obtenu le résultat, on double le nombre n, c'est-à-dire que l’on 
divise par 2 le pas k. Si le nouveau résultat coïncide avec l’ancien avec 
les décimales conservées, le calcul s’arrête. Dans le cas contraire, 
on répète ce procédé, etc. 

Pour un Calcul approché de l'erreur absolue R de la formule de 
Simpson (3) on peut utiliser le principe de Runge, d'après lequel 


|S—5! 


JS T-s 


où > et Z sont les résultats des calculs d’après la formule (3) corres- 
pondant aux pas k et 4 = 2h 


+ 

3160. Sous l’action d'une force variable F dirigée suivant 
l'axe OX, un point matériel se déplace sur l’axe OX du point 
z = 0 au point z — 4. Calculer approximativement le tra- 


vail À de la force F si le tableau des valeurs du module 


de F est donné 


z 0,0 


0,5 1.0 12,5 [2.0 [2,5 | 3,0 13,8 4,0 


F | 1,50 | 0,75 | 0,50 | 0,75 | 1,50 | 2,79 | 4,90 | 6,75 10,00 


Effectuer les calculs d'après la formule des trapèzes et la 
formule de Simpson. 


1 
3161. Calculer  approximativement | (3x° — 4x) dx 
Û 


d’après la formule des trapèzes en prenant nr — 10. Calculer 
la valeur exacte de cette intégrale et déterminer les erreurs 
absolue et relative. Etablir la limite supérieure A de l'erreur 
absolue calculée pour r — 10 en utilisant la formule des 
erreurs donnée dans le texte. 
3162. Calculer à 10-* près d’après la formule de Simpson 
1 


l'intégrale en prenant nr — 10. Déterminer la 


zx dr 

z+1 
(1) 

limite supérieure À de l'erreur absolue en se servant de la 

formule des erreurs donnée dans le texte. 
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Calculer à 0,01 près les intégrales définies suivantes: 


| 2 
dr sin z 
3163. : 3168. dz. 
1+z z 
1 dz F4 . 
3164. : 3169. | TE q7. 
1+z z 
1 2 
: dr COS r 
3165. : 3170. dx 
1+2z z 
bd 
2 2 
3166. | lex dr 3171. | SE az. 
1+z 
2 1 
3167. f = dx: 3172. | es dx 
1 0 


3173. Calculer à 0,01 près l'intégrale impropre 


C dx 
Îr= 
1 
Vérifier le 
Calcul en appliquant la formule de Simpson à rares 


en utilisant le changement de variable z= +. 


= Tr? où b est choisi de manière que Îré rer <+ - 107%, 


3174. Une figure plane limitée par une demi-onde de la 
sinusoïde y = sin z et l’axe OX tourne autour de l’axe OX. 
Calculer d’après la formule de Simpson à 0,01 près le volu- 
me du corps de révolution. 


3175*. Calculer d’après la formule ce Simpson a 0,01 
près la longueur de l’arc de l’ellipse — HE Dé — 1 
situé dans le premier quart de A 


$ 5. Intégration numérique des équations différentielles 
19. Méthode des approximations successi- 


ves (méthode de Picard). Soit donnée une équation diffé- 
rentielle du {-er ordre 
y = f(x, y) (1) 


avec la condition initiale y = yo pour x = x. 
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La solution y (x) de l'équation (1) vérifiant la condition initiale 
donnée peut être représentée en général sous la forme 


y (x) = lim y, (x), (2) 
4—>00 
où y, (z) sont les approzimations successives données par les formules 


Yo (x) — Yo: 
yi(z) = yo + | f(x, yi-1 (x) dz 
X0 


(i = 0, 1, 2, ...). 
Si le second membre f (x, y) est défini et continu dans le voisinage 
R{lz—z1<a, 1|y—vl<b} 
et satisfait dans ce voisinage à la condition de Lipschitz 
lfz, y) — f(x, ve) IKL y — ue | 


(L est une constante), alors la méthode des approximations successives 
(2) converge à priori dans l'intervalle fermé 


[z—zol <<, 


où k— min (2, +) et M=max|f(zx, y)|. En outre, l'erreur est 
R M R 


| TZ —ZTQ [n+i 


Ra=|y(r)—Yn (x)| <MLr EN 


si seulement 
[z—zol <h. 


Avec de légères modifications, la méthode des approximations 
successives (méthode de Picard) est aussi applicable aux systèmes 
normaux d'équations différentielles. En ce qui concerne les équations 
différentielles d'ordres supérieurs, on sait qu’on peut toujours les 
ramener à des systèmes d'équations différentielles. 

20. Méthode de Runge-Kutta. Supposons que l’on 
veuille trouver la solution y (x) du problème (1) sur l'intervalle fermé 
zo Lz LE X avec un degré de précision donné &. 


Pour cela choisissons d’abord k = sl (le pas du calcul) en 


divisant le segment [xc, X] en n parties égales de manière que h4 < &. 
Les points de division z, sont définis par la formule 


m=zotih (1=0,1,2,...,n). 
D'après la méthode de Runge-Kutta les valeurs correspondantes 


Y, = y (zi) de la fonction inconnue se calculent successivement d'après 
les formules 


Yixi=Yit Au 
| . ° 
Ayi= (KE -+240) + 2459440, 
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ip =0, 1, 2, .., n et 
KO = F(z1, y h, 
: | (4) 
k = f (a+, pti }r. 
(3) 


h 50) 
ko =} (a+. yi+ D }s. 
= (et vit) h. 
Pour vérifier le choix judicieux du pas », on recommande de vé- 
rifier la grandeur 
OT 0) 
OT) 


La fraction 8 doit être de l'ordre de plusieurs centièmes; dans le cas 
contraire, le pas À doit être diminué. 

La méthode de Runge-Kutta a une précision de l'ordre de hf. 
Une évaluation grossière de l’erreur donnée par la méthode de Runge- 


Kutta sur l'intervalle fermé [rs, X] peut être obtenue en partant du 
principe de Runge: 


_ | Yam — Ym | 
n 145 ' 


où n = 2m, Y2m Ot Um sont les résultats des calculs d’après le schéma 
(3) avec les pas h et 2h. 


La méthode de Runge-Kutta est aussi applicable à la solution 
d un système d'équations différentielles 


y = f(x, y, 2), 2 = (x, y, 2) (4) 


avec des conditions initiales données y = ÿo, = = 20, pour x = zo. 
30. Méthode de Milne. Pour résoudre le problème (4) 
d’après la méthode de Milne, en partant des données initiales y = Yo 


pour z = x, on détermine à l’aide d’un procédé quelconque les valeurs 
successives 


Yi = y (2), yes = y (x), Ys = y (x) 


de la fonction inconnue y (zx) par exemple, on peut avoir recours au 
développement de la solution y (x) en série (chapitre IX, $ 17) ou 
bien encore trouver ces valeurs par la méthode des approximations 
successives, ou en appliquant la méthode de Runge-Kutta, etc.). 


Les approximations y, et y, pour les valeurs suivantes de y, (4 = 4, 
, ++, à) sont trouvées successivement par les formules 


Di vis + Cia fist Qi), 


- h 
n=uirt (tint fo 


où fs—=f(zxr, yi) et fa=f(xi, ya. Pour la vérification, on calcule la 
grandeur 


4 - = 
Ei=5gl Yi il. (6) 


Si e, n’est pas supérieur d’une unité au derniet chiffre de rang 
10-m conServé dans la réponse de y (x), alors pour y, on peut prendre y. 
et passer au calcul de la valeur suivante y,+1 en répétant le procédé. 
Mais si e, > 10-m", on doit alors recommencer les calculs dès le début 
en diminuant le pas du calcul. La mesure du pas initial est déterminée 
approximativement par l'inégalité ht < 10-m". 

Pour le cas de Ia solution du système (4) la formule de Milne 
doit être écrite séparément pour chaque fonction y (x) et : (x). L'ordre 
des calculs est conservé. 

Exemple 1. On donne l'équation différentielle y = y — z 
avec la condition initiale y (0) = 1,5. Calculer à 0,01 près la valeur 
de la solution de cette équation pour la valeur de la variable z = 1,5. 
On demande de faire les calculs en combinant la méthode de Runge- 
Kutta et la méthode de Milne. 

Solution. Choisissons d’abord le pas h des calculs à partir 
de la condition h° << 0,01. En évitant des complications d'écriture 

our le nombre À considérons le cas h — 0,25. Partageons l'intervalle 

‘intégration de z = 0 à x — 1,5 en six parties égales de longueur 
0,25, à l'aide des points z, (i—0, 1, 2, 3, 4, 5, 6), les valeurs cor- 
respondantes de la solution y et de sa dérivée y” seront désignées par y; 
et y. 

Calculons d’après la méthode de Runge-Kutta (d’après les for- 
mules (3)) les trois premières valeurs de y (sans compter la valeur ini- 
tiale) ; les trois autres valeurs y,, y5, ya Seront calculées à l’aide de la 
méthode de Milne (d’après les formules (5)). 

Il est évident que la valeur y, est la réponse du problème. 

Effectuons les calculs avec deux chiffres de réserve d'après le 
schéma défini qui est constitué de deux tableaux successifs 1 et 2. 
On donne la réponse à la fin du tableau 2. 

Calcul de la valeur y,. Dans notre cas f(x, y) = 
= —2+ Y, Zo — 0, Yo = 1,9. 


h=—0,25. Ayo =+ (RSS) .H 2ALO) ECO) LE (OI) — 
=+ (0,3750 + 2.0,3906 -- 2.0,3926 + 0,4106) — 0,3920 ; 
RO = f (z0, vo) À —(—0-+ 1,5000) 0,25 — 0,3750 ; 
(0) 
KO = f (++. =) hk=(—0,125 -+ 1,5000 + 0,1875) 0,25 — 
— 0,3906 ;: 
k k{0) 
Mo=f (+ yo+—+—) h—(—0,125-+1,5000 --0,1953) 0,25 = 


— 0,3926 : 
KO = f(zo+h, yo 9°) h=(—0,25 + 1,5000 + 0,3926) 0,25= 0,4106 ; 
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yi = Yo + Ayo = 1,5000 + 0,3920 = 1,8920 (on garantit les 
trois premiers chiffres de cette valeur approchée). Pour la vérifi- 
cation, calculons 


AD [0,3906—0,3926| _ 20 _ 4, 
RSS | 70,3750—0,3906 | — 156 


D'après ce critère, le pas k a été choisi assez grossièrement. 
On calcule de la même manière les valeurs y2 et ys. Les résultats 
des calculs sont groupés dans le tableau 1. 


Tableau 1. Calcul de y1, y:, ys d'après la méthode 
de Runge-Kutta. 


fe, y)=—z+y; h=0,25 


h 

va- y: = Î (2 + D , 

dsl + |" jan) ko) | # 
tr 


() 0 1,5000! 1,5000 | 0,3750 1,5625  |0,3906 
1 0,25 1,8920| 1,6420 | 0,4105 1,7223  10,4306 
2 0,50 2,3243| 1,8243 | 0,4561 1,9273 |0,4818 
3 0,75 2,8084| 2,0584 | 0,5146 2,1907  10,5477 


PER LAS CUR CE D 7 0) Aus |uis 


leurs 
| ki) yi Ati) 
de à y; +4) 3 
0 1,5703  10,3926| 1,6426 | 0,4106 0,3920  |1,8920 
1 1,7323 10,4331| 1,8251 | 1,4562 0,4323 12,3243 
2 1,9402  10,4850| 2,0593 | 0,5148 0,4841 ]2,8084 
3 2,2073 10,5518| 2,3602 | 0,5900 0,5506  13,3590 
Calcul dela valeur y; Onaf (x, y) : = —2+# y,h — 0,25, 
Ta — 1: 


yo = 1,5000, y, —1,8920, ys —2,3243, ya — 2,8084, 
yo —1,5000, y; —1,6420, ys —1,8243, ys — 2,0584. 
En appliquant les formules (5), on trouve ; 
ÿa = Yo + . (2y1 — y2 + 2ys) = 


—1,5000 + +0: TRE (2. 1,6420 — 1,8243-+ 2. 2,0584) = 3,3588 : 
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y = f (za Vs) = —1+ 3,3588 — 2,3588 : 
: k > , , 
Ya = ÿ2 + (ya + 4y5 + y2) = 2,3243 + 


+ DT (2,3588.+ 4-2,0584 ++ 1,8243) = 3,3590 ; 


Ed 1 e 
RD po 6 < 7 * 0,001 ’ 


par conséquent, on n a pas à réviser le pas des calculs. 


On trouve ya — ys — 3,3590 (on garantit les trois premiers chif- 
fres de cette valeur approchée). 

De la même manière, on calcule les valeurs ys et ys. Les résultats 
des calculs sont groupés dans le tableau 2. 

Ainsi on a en définitive: 


y (4,5) = 4,74. 


40. Méthode d’Adams. Pour résoudre le problème (1) 
d’après la méthode d Adams, on part des données initiales y (zo) = ÿo 
pour trouver à l’aide d’une méthode de son choix trois valeurs consé- 
cutives de la fonction inconnue y (x): 


ÿi = y (x) = y (Go + h), ÿ2 = y (22) = y (zo + 2h), 


ys = y (xs) = y (zo + 3h) 


(ces trois valeurs peuvent être obtenues par exemple en développant 
y (x) en série entière (chapitre IX, $ 16), ou bien on les détermine à 
l'aide de la méthode des approximations successives (voir 10) ou 
encore en appliquant la méthode de Runge-Kutta (voir 20), 
etc 


|A l'aide des nombres Toy Tin Las T3 © Yos Yi V2» U3s ON calcule 
les grandeurs Go, Qi, 92 935 OÙ 


Go = hyo = hf (zo, Yo), Gi = hyi = hf (z1, y1), 

Ge = hys = hf(x2, ye), 3 = hys = hf (xs, ya). 
Formons ensuite le tableau diagonal des différences finies'de la grandeur 
q: 
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Ay = ; Aq= A2q = A3q = 


AU EE EE nn se 
zo | Yo | Ayo |f(xo vo) | Go Ago Aqo ASqo 

Zi | Yi | Aus |[f(vy)| qu | Agi | Aîqi | Ag: 

Za | V2 | AYa | f(x Ya) | 2 | AYE | Aqe AŸq2 

zs3 [Vs | AYs |f(xs, ys)| gs Ag3 Ags 

Za | Ya Ays |f(Zs Va) | da Agqs | 

zs |U5s | Ays |f(xs,ys)| gs | | 


La méthode d'Adams consiste à prolonger le tableau diagonal des 
différences à l’aide de la formule d'A dams 


4 5 3 
An=n+> AQn-1 + D Aqn-2 + & ASqn-3- (7) 


Ainsi, en utilisant les nombres gs, Ag2, Aîgi, Aqo groupés et 
disposés en diagonale dans le tableau des différences, nous pouvons à 


l’aide de la formule (7), pour nr = 3, calculer Ays = qg3 + 5 Ag» + 


+£ Ma + À Age. Ayant trouvé la valeur Ayz, nous calculons 


Ya = ÿs + Ays. Connaissant z4 et ys, nous pouvons calculer q4 = 
— hf (za, ya) puis porter ys, Aya et gs dans le tableau des différences 
et le compléter par les différences finies Ags, Aîq2:, ASq disposées 
avec q, sur une nouvelle diagonale parallèle à la diagonale précédente. 

Ensuite, utilisant les nombres de la nouvelle diagonale, nous 
pouvons à l’aide de la formule (7), pour n = 4, calculer Ays, ys et qs 
et ainsi obtenir la diagonale suivante: q5, Agr, Ag, Ag». A l’aide 
de cette diagonale, nous calculons la valeur y; de la fonction inconnue 
y (x), etc. 

Pour calculer Ay d'après la formule d Adams (7) on part de la 
supposition que les troisièmes différences finies A°g sont constantes. 
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Conformément à ce qui précède, la grandeur À du pas initial du calcul 
est donnée par l'inégalité k* < 10-m (si nous désirons obtenir la va- 
leur de y (zx) à 10-"t près). 

De ce point de vue la formule d'Adams (7) est équivalente aux 
formules de Milne (5) et aux formules de Runge-Kutta (3). 

L'évaluation de l'erreur commise par la méthode d'Adams est 
compliquée et pratiquement inutile puisque dans le cas général elle 
donne une forte exagération des résultats. En pratique on surveille 
la marche des différences finies d’ordre trois en choisissant le pas h 
suffisamment petit pour que les différences voisines Ag; et Aix: 
diffèrent au plus d'une ou deux unités du chiffre de rang donné (sans 
compter les chiffres de réserve). 

Pour améliorer la précision du résultat, la formule d'Adams peut 
être complétée par des termes contenant les différences du quatrième 
ordre et d ‘ordres supérieurs de la grandeur g. En outre, le nombre des 
premières valeurs de la fonction y nécessaires pour compléter le tableau 
initial augmente. Les formules d'Adams à précision accrue ne seront 
pas considérées. 

Exemple 2. Calculer pour x = 1,5 à 0,01 près en combinant 
la méthode de Runge-Kutta avec la méthode d'Adams la valeur de la 
solution de l'équation différentielle y’ = y — z avec la condition 
initiale y (0) = 1,5 (voir exemple À). 

Solution. Utilisons les valeurs y, y2, y: de la réponse de 
l'exemple 1. Leur calcul est donné dans le tableau 1 

Nous calculons d’après la méthode d’'Adams Le valeurs suivantes 
Yas Y5, Ye (voir tableaux 3 et 4). 


Tableau 3. Tableau fondamental pour calculer Ya Us, Ye 
d'après la méthode d’Adams. 


f(x, y)=—2z+y; h=0,25 


(On désigne en italique les données de départ) 


Va- Fi — 
x: À A } à Vi TR js cf Ag: 2h: Aa: 
SSD D D ETC 7S) RES DES DE DS 


(9 0 |1,5000 | | 1,5000 | 0,3750 v ssl, LU 0028 
1 C1 [os la 0,25 |1,8920 1] | 1,6420 | 0,4105. vw sd 012910,0037 
2 |0,50 |2,3243 DCS] IE | 1,8243 s | 0,4561 585,016 .008 


0,75 or [eahsol 2,08 2,0584 1 0,5146 pos 
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UV; — q; = 


leurs | +». i 
d : = fx, V;)| = Y';h 


4 |1,00| 3,3588 10,6356| 2,3588 05807 0064 


o 1,2 | 3,9944 p.450 2,1444 ous | | | 


Réponse: 4,74 
Tableau 4. Tableau auxiliaire pour le calcul d’après 
la méthode d’Adams. 


” 3 
Ayi=qi+ - Agi-1 + S Agi-e + 5 ASqi-3 


0,0069 


La réponse du problème est yg = 4,74. 

Dans le cas de la solution du système (4) la formule d'Adams (7) 
et le schéma des calculs donné au tableau 3 sont appliqués séparé- 
ment aux deux fonctions y (x) et = (x). 


Trouver trois approximations successives des solutions 
des équations et des systèmes différentiels indiqués ci-des- 
SOUS. 

3176. y = à + y; y (0) = 0. 

3177. y =z+y+z, z =y—2z; y(0) = 1, z(0)= — 
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3178. y” — —y; y (0) = 0, y’ (0) = 1. 


On demande de calculer approximativement à l’aide de 
la méthode de Runge-Kutta en prenant pour pas À — 0,2 les 


solutions des équations et systèmes différentiels pour les 
intervalles indiqués: 


3179. y = y — zx; y(0) = 1,5 (0<Lzr<1). 
3180. y = + — y; y) =1 ALz< 2). 


3181. y —z +1, z = y — zx, y (0) = 1, z(0) = 1 
(O0 Lz<1). 


En combinant la méthode de Runge-Kutta avec la métho- 
de de Milne ou celle de Runge-Kutta avec celle d'Adams, 
on demande de calculer, à 0,01 près, les solutions des équa- 
tions et systèmes différentiels donnés ci-dessous pour les 
valeurs indiquées de la variable: 


3182. y = zx + y, y = 1 pour x — 0. Calculer y pour 
z = 0,5. 


3183. y — z° + y, y = 1 pour x — 0. Calculer y pour 
x =. 


3184. y — 2y — 3, y — 1 pour x — 0. Calculer y pour 
z := 0,5. 


y = —zx + 2y + 2, 
A 


Calculer y et z pour z = 0,5. 


y = —3y — 2, 
3186. a 


Calculer y et z pour x = 0,5. 
3187. y — 2 — y, y —=2, y — —1Â1 pour z = 0. 
Calculer y pour z = 1. 


3188. y°y”" + 1 = 0, y = 1, y — 0 pour x = {. 
Calculer y pour z = 1,9. 


3189. LE +E cos A0, z—=0, zx'—=1 pour t—0. 


Trouver x (n) et x” (x). 
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$ 6. Calcul approché des coefficients de Fourier 


Schéma des 12ordonnéces. Soient y, = f (x) (n = 0, 
4, ..., 12) les valeurs de la fonction y = f (x) aux points équidistants 


Tl . } 
Tn — — de l'intervalle fermé [0, 2x}, en outre yo -= y12. Formons les 


tableaux 
Yo Y1 Va Us Us V5 Va 
Y11 Vio Yo Us V7 
Sommes (2) Uo Uy Uo Us Us Ur UG 
Différences (A) Ut Lo Ua Us V5 
Uo Uj Us Us l'{ Us la 
Ug Ur Us U5 L'4 
Sommes So Si S2 S3 Sommes O4 O2 Os 
Différences | totit2 Différences | Ti T2 


Les coefficients de Fourier an, bn(nr—0, 1, 2, 3) de la fonction 
y—=f (x) peuvent être approximativement donnés par les formules : 


Gap = S0 + Si + S2 + Sas 6b, — 0,50: = 0,8660: + O3, 
Ga; = lo . 0,866t, _n 0,54, Gb; — 0,866 (T: + T2), 
Ga; = S0 — S3+ 0,5 (si Eu S2); Gb3 — Of —Og (1) 
Gaz = t9—t2, 
où 
V3 ER 
0,866 = 1-1 30 ‘ 
On a 
3 
Î{ (x) Re + ÿ (an cos nr + bn sin nzx). 
n=1 


On peut faire appel à d’autres schémas. Pour alléger les calculs on 
utilise des schémas standard. 

Exemple. Déterminer le polynôme de Fourier correspondant 
à la fonction y — f (x) (0 < x < 2x) donnée par le tableau 


y1 Yo y3 Ya y5 Y6 y8 y9 Y10 | Y11 


V7 
| 38 | 12 | à | 14 | 4 -15|-2) 7) | 8 | 32 
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Solution. Formons les tableaux 


38 3812 ‘4 14 4 —18 


ÿ 99: 8:94 97 23 


U 
U 


38 70 20 —20 —13 —19 —18 
6 4 28 41 27 


: 38 70 20 —20 "6 4 28 
— 18 —19 —13 V | 27 41 
s 20 . 51 7 —920 o 33 45 28 
t 56 89 33 T | —21 —37 


D'après les formules (1) on a 
ap—=9,7; a—249; a—10,3; as=3,8; 
b1—13,9; b— —8,4; bs—0,8. 

Par conséquent, 


__ f(2)&4,8+(24,9 cos z+4-13,9 sin z) + (10,3 cos 27 —8,4 sin 27) + 
+ (3,8 cos 3z + 0,8 sin 3x). 


A l’aide du schéma des 12 ordonnées, déterminer les 
polynômes de Fourier pour les fonctions suivantes définies 
sur l'intervalle (0,2x) et données ci-dessous par les tableaux 
de leurs valeurs correspondant aux valeurs équidistantes de 
la variable indépendante. 


3190. yo=—7200 Ya—4300 ys— 7400 y9 —7600 


yi=300  ya—=0 y1=—2250 y10—=4500 
y2=700 ys=—5200 yg—= 3850 y —250 
3191. yo—0 ya=9,72 ye=7,42  y9—=5,60 


y1 =6,68 Ya—=8,97 y —6,81 Y10—4,88 
y2—9,68 Yy5—=8,18 yg=6,22 Y11=3,07 
3192. vo—2744 yi—1273 ye—0310 ÿy —--0,357 
13,042 ye—=0788 yr—0,540 Y0=—0,437 
Y2—=2,134 y5—=0,495 yg—=0,191 Y11=0,767 


3193. Calculer les premiers coefficients de Fourier d’après 
le schéma des 12 ordonnées pour les fonctions suivantes: 


a) f()= (8m +2ntr)  (0Ly<2n), 
b) f{)=gre—n)  (0<z<2). 


29—0361 


RÉPONSES 


Chapitre premier 
1. Solution. Puisque a—(a—b)+b, on here 
D'où Ja—b|>]|a| —]|b]| et Feu ee |. Par consé- 
quent, |a—b|>[|a|l—[b{|. De plus, ee A ri DI<lelE 
+[—b|=[a|+{b]. 3 a) —2<zxr< 4;b)z zD1;c)—1<z<O0:; 


d)z>0. 4 —924; —6; 0; 0; 0; 6. 5. 1; 12; VA+H zx 1V1E ZE; 
VIFS. 6. n; À; 0. 7. f()= Arr f=+ À SA. 
9. 0,4. 10. ES: 11. à) —1<z<+ 00; b) —o<zr< +o. 
12. (— oo, —2), (— 2,2), (2,+ 00). 13. a) —o<r<—7V2, V2< 

<—+oo; b)z=0,1z|> V2. 14. —1<z<2. Solution. Ondoit _. 
2+z—z2>0, ou ri—z—2<0, c'est- àdire (z+1)(:—2) <0. D'où 
soit z+12>0, z—2<0, c'est-à-dire —1 <T< 2; soit encore 241 <0, 
z—2%>0,c est-à-dire z<—1, z>2,ce qui est impossible. Ainsi, 
—1Lr<2. 15. —2< r LD. 16. —o<r<—1,0Lr<1. 17. —2< 
Lrz<2. 18 —1<rz<1,2<L<rz<+oo. 19. —7 <£ z2<1. 0. 1Lr< 
100. 21. KA LILI + F (k=0, +1,+2,...). 22. p(r)—214—5172— 
— 10, (x) = — 3:68 + 67. 23. a) Paire; b) impaire; c) paire; d) impaire; 
e) impaire. 24 Indication. Utiliser l’identité f@=+U (x) + 
+ f (—2)+5 [f(x)—f(—x)]. 26. a) Périodique, Ti x; b) périodique, 
TE, c) périodique, T — x; d) périodique, 7? — x; c) non périodique. 
27. y= 7, Si 0<Lr<c; y—=b, sic<r<a; S=s, Si0<r<c: 


S — br— Fe. si c<z<a. 28. m—qir pour 0O<Kr<li; m— qili + g2(z—l4) 


pour U<r<ly4 le m4 gli + pale + gs (z—h—tk) pour + l2<r<l+ 
+litilazt 29 op (b(z)=2%; D(p(r))=2:*. 30. x. 31. (z+2)*. 
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37. 5 0; . 38. a) y —0 pour z = —1, y>0 pour z> —1, y<0 pour 
z<—1; b) y—0 pour z=—1ct r-2, y>0 pour —1 Lr<2, y<0 
pour — 00 <z< —1 et 2<7< +00; c) y>Û pour —o<1<-F co; d) y = 0 
pour r —0,r=— — V3etrz- y3, y>0 pour —V3<:<0 et V3<z<+ 
oo, y<0 pour —00<r<— V3 et 0Lr< V3; e) y=0 pour r=1; y>0 


pour —co<z<—1 et 1<z<+00, y<0 pour 0OKz<1. 39. a) = + 


(y—3)(—co<y< +00); br=Vytietz=—VyFi(—1<y< +); 
c) z=} 1—y3(—o<y<+oc); d) z= 2-10 (—oo<y< + co); e) z= 


1 EL ed = 
= ty (—-5 <<) . 40. z— pour —o<y<0; r= y pour 


0<Ly< +00. 41. a) y=ul, u—2r—5; b) y=2U, u = cos x; c) y=Ilgu, 
u—=tgv, V=T; d) y—arcsin u, u—3, v— —21%. 42. a) y—sin? zx: 
b) y—arctg Vilgz; c) y=2(:—1), si |z|<1 et y=0, si Iz|> 1. 
43. a) y= —cos z2, Vr<|z| <V27; b) y=1g (10— 10%), —oo<r<1; 


C) y=<+ pour —o0<z<0 et y=z pour 0Lr< + oo. 46. Indication. 


Voir appendice VI, fig. 1.51. Indication. En complétant le tri- 
nôme du second PER RAU un carré parfait on a y—yo+a(z—zxo)? 
où zp = + et Jo = — . D'où le graphique cherché est la para- 


bole y — ax? translatée le long de l’axe OX de x, et le long de l'axe OY 
de ÿo. 53. Indication. Voir appendice VI, fig. 2. 58. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 3. 61. Indication. Le graphique est 


l'hyperbole y=— translatée de zo suivant l'axe OX et de yo suivant 


l'axe OY. 62. Indication. En séparant la partie entière on a 


9 
y=i À ++) (comparer avec 61*). 65. Indication. Voir 


appendice VI, fig. 4. 67. Indication. Voir appendice VI, fig. 5. 
71. Indication. Voir appendice VI, fig. 6. 72. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 7. 73. Indication. Voir appendice VI, 
fig. 8.75. Indication. Voir appendice VI, fig. 19. 78. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 23. 80. Indication. Voir appendice VI, 
fig. 9.81. Indication. Voir appendice VI, fig. 9. 82. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 10. 83. Indication. Voir appendice VI, 
fig. 10. 84. Indication. Voir appendice VI, fig. 11. 85. Indica- 
tion. Voir appendice VI, fig. 11. 87. Indication. La période de 


la fonction est re . 89. Indication. Le graphique cherché cest 
la sinusoïde y—5sin2r d'amplitude 5 et de période x translatée 


1 ; ; 
à droite suivant l’axe OX de 1 É 90. Indication. En posant & — À 


cos et b——Asing, on a y—=Asin(z—e), où A=VW/a!+4 et 
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q = Arctg (—2). Dans notre cas À — 10, @—0,927. 92. Indication. 


CUS? > (A+ cos2r). 93. Indication. Le graphique cherché est la 


somme des graphiques y; —zxz et y.—=sinz. 9%. Indication. Le 
graphique cherché est le produit des graphiques y, —zx et y:—sin z. 
ÿ9, Indication. La fonction est paire. Pour x >0 définissons les 
points où 1) y—0, 2) y—1 et 3) y——1. Pour z—+—+oo, y +1. 
101. Indication. Voir appendice VI, fig. 14. 102. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 15. 103. Indication. Voir appendice VI, 
fig. 17. 104. Indication. Voir appendice VI, fig. 17. 105. Indi- 
cation. Voir appendice VI, fig. 18. 107. Indication. Voir 
appendice VI, fig. 18. 118. Indication. Voir appendice VI, fig. 12. 
119. Indication. Voir appendice VI, fig. 12. 120. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 13. 121. Indication. Voir appendice VI, fig. 
13.132. Indication. Voir appendice VI, fig. 30. 133. Indication. 
Voir appendice VI, fig. 32. 134 Indication. Voir appendice 
VI, fig. 31. 138. Indication. Voir appendice VI, fig. 33. 139. 
Indication. Voir appendice VI, fig. 28. 140. Indication. Voir 
appendice VI, fig. 25. 141. Indication. Formons le tableau des 
valeurs 


En construisant les points (x, y) obtenus nous déterminons la courbe 
cherchée (voir appendice VI, fig. 7). (On ne porte pas géométriquement 
le paramètre t.) 142. Voir appendice VI, fig. 19. 143. Voir appendice 
VI, fig. 27. 144. Voir appendice VI, fig. 29. 145. Voir appendice VI, 
fig. 22. 150. Voir appendice VI, fig. 28. 151. Indication. On 


trouve en résolvant l'équation par rapport à y y——+V/25—2z?. On 
construit par points la courbe cherchée. 153. Voir appendice VI, fig. 21. 
156. Voir appendice VI, fig. 27. I1 suffit de construire les points (x, y) 


correspondant aux abscisses z=0, + _. +a. 157. Indication. On 


a, en résolvant l'équation par rapport à z, z—10Igy—yt#. D'où on 
trouve les points (x, y) de la courbe cherchée en donnant à l’ordonnée 
y des valeurs arbitraires (y>0) et en calculant d'après la formule (*) 
l'abscisse zx. Il faut avoir en vie que Igy—> —c pour y —0. 


159. [ndication. En passant aux coordonnées polaires r = V7? + y? 
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et tg g=— on a r=eŸ (voir appendice VI, fig. 32). 160. Indication. 


En passant aux coordonnées polaires z=rcos et y—rsing,ona 


= TEE. (voi ig. 32). 161. F—32+1,8C 
— co p+sin y (voir appendice VI, fig. 32). 161. F—32+41,8C. 


©" 


b . 
162. y=0,67 (10—); Ymax=15 pour z= 5. 163. y = Sin 2; Ymax = 


pour 2=—. 164. a) ri Ze = 2; b) zx = 0,68; c) z1—=1,37, Za = 1; 


d) z=0,40; e) z—1,50; f) z—0,86. 165. a) z=2, y1=5; 72—5, Y2— 2; 
b) z4= —3, ys= —2; so —2, yo —3; 232, ya 3 z4=3, y 2: 
c) Ti= 2, yi= à; T2S3,1, ÿya&—2,5; d) z1&—3,6, y1=—3,1; za — 2,1, 

V2 
Y2& 2,9; z3&2,9, y3 = 1,8; Ta © 3,4, y,=—1,6; €) A 40 CE 21.2 


9 
Z2 =, Y2= eve. 166. D a)n>4; b)n>10; c) nr > 32. 
167. n> L_1= x. a) N—9; b) N — 99; c) N — 999. 168. Ô — E(<1). 


a) 0,02; b) 0,002; c) 0,0002. 169. a) Igz<—N pour 0<z<6(N); b)27>N 
pour z>X (N); c)|f(x)I>N pour |z|>X (N). 170. a) 0; b) 1; c) 2; 


7 1 3 3 
“a ZT: 172. 1. 173. Re 174. 1. 175. 3. 176. 1. 177. 7 
178. — . Indication. Utiliser la formule 1°+22+...-—+n°= 


3 
L | 
=snr(n+1) (2n +1). 179. 0. 180. 0. 181. 1. 182. 0. 183. co. 184. 0. 
185. 72. 186. 2. 187. 2. 188. oc. 189. 0. 190. 1. 191. 0. 192. co. 


193. — 2. 194. co. 195. . 196. 21, 197. 312. 198. —1. 199. ee 


32 2 
4 1 1 3 
200. 3. 201... 202. +. 203. —©. 204. 12. 205. ©. 206. ——. 
207. 1. 208. —1—. 299. —1 20. —L. 211. 0.212 <. 
2V/z 3: zx? 3 2 
5 
2 


213. —S. 214. À. 215. 0. 216. a) sin 2; b) 0. 247. 3. 218. 


1 
219. 7: 220. x. 221. _ 222. cos a. 223. — sin a. 224. x. 225. cos r. 


2 

226. ——1_, 227. a) 0: b) 1. 228. 2. 229. L. 239. 0, 231. — 
7 : D) 1.228. 2. 229... 230.0, 291. 

232. L(n3— mt). 233. L. 234.1. 235. 2. 236. 2. 997. _ 1 
; Z. 234.1. 295, À, 236. À. 237. 


1 
238. m. 239. —. 240. 1. 241. 1. 242. _ 243. 0. 244. J- 245. 0. 


246, e”1, 247, e2, 248, e-1, 249, e-4, 250, ex. 251. e. 252. a) 1. Solution. 
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1 1 ss 
; pa , + ; . a T\T+T 
lim (cos x) * —lim [1—({—cos r)]* — lim (1—2sin +) = 
x—0 x—0 20 2 
+ x 
: { 2sin° > (_° 13) 
£ 2 sin# lim 
= lim (1—2sin?5) | = e*+0 . Puisque 
x—0 2 
RE z 
2 sin? — sin — à 
. 2 ; 2 z° : 
lim | — = —2]im — |—=—2-1.-lim 7 = 0, 
x—0 z x—0 ZT 4 x—0 
2 
e x | e A ee" 
alors lim(cos r) —e0—1. b)}——. Solution. De la même manière 
x—0 Ve 
-2 sin — 
Jimi 7 
que précédemment (voir a), lim (cos x) * = e*+0 . . Puisque 
x—0 
. ZT\2 
—2sin°-—- Sin | 
: 2 ; 2 z 1 
Hi | } = — 2lim —— | = — —, alors 
x—+0 T3 x0 Z 4zx° 2 
2 


JR 
lim (cos r)** —=e °.- 


x—0 Ve . 


257. +. 258. 1. Indication. On pose e*—1—a, où &a +0. 


253. In 2. 254. 101ge. 255. 1. 256. 1. 


259. Ina. Indication. Utiliser l'identité a = e!"%. 260. Ina. 


Indication. Poser L= a, où & —+ 0 (voir exemple 259). 261. a —b. 


262. 1. 263. a) 1: b) +. 264.0) _43; b) 1. 265. a) —1; b) 1. 


266. a) 1; bb) 0. 267. a) O0; b) 1. 268. a) —1 ; b) 1. 269. a) —1; 
b) 1. 270. a) —o; b) + oo. 271. Solution Si zxkn 
(k=0, +1, +2, ...), alors cos r<1 et y—0; et si z=kx, 


alors cos® z—1 et y—1. 272. y—zx pour 0<r<1:y= + pour z=1; 


y=0 pour z>1. 278. y=|zl. 274. y=—+ pour z<0; y=0 
pour z—0;: y=— pour z > 0. 275. y—1 pour 0<zxz<1;y—=z pour 
61 


1<z<+00. 276. 7. 277. A+; Z2— 00. 278. x. 279. 2xR. 


e 1 Verr1 . _ dl ab 
280. 2-1" 281. 1. 282. mu : 284. Amen 289. ——. 
e? — 1 
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286. k—1, b—0; la droite y—zx est une asymptote à la courbe 
= 281. QM = Q (1++)" , où k est un coefficient de 


proportionnalité («la loi des intérêts composés »); @, — Queñt. 
288. |21>+;a)|z1>10; b)|z| > 100; c) [x] > 1000. 289. [z—11< 


<+ pour 0<e<1; a) [z—1[<0,05; b) [z—1]< 0,005; 
c) |z—1]<0,0005. 290. le—21< 226: a) 6—0,1; b) 8—0,01: 


c) Ô—0,001. 291. a) du second ordre, b) du troisième ordre. a 


21 
3 1 2 
EE 292. a) 1; fb) 2; c) 3. 293. a) 1; b) —; c) z:d2;e)3. 
295. Non. 296. 15. 297. —1. 298. —1. 299. 3. 300. a) 1,03 (1,0296) : 
en  . c) 3,167 (3,1623). Indication. W10—V/9+1— 


1 +5 ; À) 10,954 (10,954). 301. 1) 0,98 (0,9804) ; 2) 1,03 (1,0309) ; 


3) ni (0,00952) ; 4) 3,875 (3,8730) ; 5) 1,12 (4,125) ; 6) 0,72 (0,7480) : 


7) 0,043 (0,04139). 303. a) 2 ; b) 4; c) L: d) <. 307. Indication. 


Siz>0, alors pour |JAz|<zr on a [Vz+Aaz-Vz|- 
=|Az//(Vz+Az+ V2) <]Az://V3. 309. Indication. Utiliser 


l'inégalité |[cos(z+ Az)—cosz|<[]Az|. 310. a) z EH où k 


est un nombre entier; b) z -Æ kx où k est un nombre entier. 
311. Indication. Utiliser l'inégalité [|z+ Az|[—|z|[ < Azl|. 


313. 4—4. 314. f(0)=4. 315. Nun. 316. a) (0)=n; b) f(0)=—; 


c) f(0)—2; d) f(0)}=2; e) f(0)=0; f) Us 317. z—2 est un 
point de discontinuité de seconde espèce. 3 8. x— —1 est un point 
de discontinuité apparente. 319. z— —2 ne un point de disconti- 
nuité de seconde espèce ; z—2 est un point de discontinuité appa- 
rente. 320. z—0 est un point de discontinuité de première espèce. 
321. a) z—0 est un point de discontinuité de seconde espèce ; 
b) z=0 est un point de discontinuité apparente. 322. z—0 est un 
point de discontinuité apparente, z—kn (k=— + 1, + 2...) sont des 


points de discontinuité où la fonction devient infinie. 323. z— 
= 20h + + (k=0, + 1, +2, ...) sont des points de discontinuité 


infinie. 3%. z—kn (k—0, + 1, + 2, ...) sont des points de discon- 
tinuité infinie. 325. z—0 est un point de discontinuité de première 
espèce. 326. z—1 est un point de discontinuité apparente ; z—41 est 
un point de discontinuité de première espèce. 327. r— 1 est un 
point de discontinuité de seconde espèce. 328. z—0 est un point de 
discontinuité apparente. 329. z—1 est un point de discontinuité de 
première espèce. 330. z—3 est un point de discontinuité de première 
espèce. 332. z—1 est un point de discontinuité de première espèce. 
333. La fonction est continue. 334. a) z—0 est un point de discon- 
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tinuité de première espèce; b) la fonction est continue; c) z=kx 
(% est un nombre entier) sont des points de discontinuité de pre- 
miére espèce. 335. a) z—#k (k est un nombre entier) sont des points 
de discontinuité de première espèce ; b) z—#k (k -£ 0 est un nombre 
entier) sont des points de discontinuité de première espèce. 337. Non, 
puisque la fonction y—E£ (x) est discontinue pour z=—1. 338. 1, 53. 
339. Indication. Montrer que pour x suffisamment grand on 
a P(—2z0) P (x) < 0. 


Chapitre IT 


341. a) 3; b) 0,21; c) 2h A2. 342. a) 0,1; b) —3; c) ÿa+h—Ÿ a. 
344. a) 624 ; 1560 ; b) 0,01 ; 100; c) —1; 0,000011. 345. a) aAz ; a; 


b) 3z24Az + 3x (Az)? + (Az)5 ; 312 + 3rAz+ (Az)? ; c) — nr 
2x + Az ——_—_—_— ” Â À 

D VE EC Ar — > 2x (257% 4 : 
72(z + Az) )Vz+Ar—Vz Var e) 2*( ) 

2x (284) z+Az, Az | | 

AS. À Î) In —— ; 7; 1 (1+—) . 346. a) —1; b) 0,1; 
c) —h; 0. 347. 21. 348. 15 cms. 349. 7,5. 350. PGI FE, 
A ve 1(&+Az)—f(2) > A. dp _,. Av 

351. Î min nr Ag 392. a) At ? b) Ma At” 

où œ est la valeur de l'angle de rotation à l'instant £. 353. a) es : 

b) Ps: lim 2e où T est la température à l'instant £. 


——<, où Q est la quantité de matière à l’instant t. 


Am . Am | : 2 
355. a) Az b) Ro eat 356. a) —7 © —0,16; b) 91 3 
50 L - , 

m—0,238; c) —:5 fm — 0,249 ; y. = —0,25. 357. sec?z. Solution. 
r_ va tg(z+Ar)—tgz  .. sin Az y. SinAz 

Êg ts Az ; E qu Az cos x COS (z+ Az) un Az © 
1 1 D. +. À 

1 mm TS em im CO Ve. 9 « — er 

X JM 205 7 cos SA er z. 358. a) 37° ; b) _… 0 =; 

—1 ; 1 , nr _ vs 1(8+Ar)—f(8) _ 

d) TTPÉ 359. 5: Solution. f’(8) on e = 

= Jim WB+Ar—Vs8 | lim RS 
4x0 Az 4x0 A7 [V (8+Az)+V (8+ Az) 8+ ÿ 8°] 

1 


= nn ————  —  ————,. 300. f (0)— —8, f’ 1 —=0, 
Ax+0 V(8+Az} +2Ÿ 8+Ar+4 12 0 Oo 

f" (2)=0. 361. r,—0; z:—3. Indication. L’équation f’ (r)=—f(x) 

pour la fonction donnée est de la forme 3x2 — r3. 362. 30 m/s. 363. 1, 2. 
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364. — 1. 365. l'ED= TS. 366. —1,2;tgp=3. Indication. 

Appliquer les résultats ‘de l'exemple 3 et du DroDieme 365. 

367. Solution. a) f’(0)=— lim PAR _ lim 
Ax—0 


Az Ax-0 FE RE 


nue Vi+FAz—t  ,. 4 2k+ 1 \ 
PO NRER GR ; IAE a)= 


2k + 1 
cos | De pee :) im Jsin4r| 

2 ——___—_———_——— im —__—— — 

à x Ax=-0 À 

A (= a)= lim Ie La, 368. 5r1-—12r212. 369. 
Ax-++-0 7 3 

+2r— 228. 370. 2ar tb. 371. = 372. matm-1l+b(m+n)tmtn-1, 

1 3 5 


s _! 
973. V0 g7n TV 375. 27 3 _ 512 — 3z-4. 376. La, 


an 4 2: 
2 : 
2a bc—ad 
Indicat a a = 0 2 0 
ndication. y—zx°x 1° EE Eve GLS 
222—674+25 op À —4z er 
525 9  A(z—1p ATEN. | 


382. 5 cos x —3 sin x. 383. a 384. me 385. t° sin t. 
z 


sin 2z (sin z— cos x)? 
sin? z VA—2z: : 


386. y’ — 0. 387. Ctgz — —"—. 388. perd 
Or$ — x 
389. x arctg r. 390. xfex (x +7). 391. rex. 392. ex =, 398. =: 
394. eX(cosz—sinzxr). 395. rex. 396. ex on ——) ë 
V1 —2 


— 1; 


379. 


z(2Inrz—1) L De 2 21nz 
397. his 398. 3r° In r . 399. Re TE . 400. zin 100 


1, 49. shz+zchr. 402. Dh er sh 403. —th?z. 
z ch?z 


—3(zinz+shzchz) — 27° 1 
404. TT zintzshiz 405. 1— < 406. Van + 
ne PS 
+—— arcsin z. 407. z— V1 Archz : SES 408. lp es 
V1+z2 / 2x2 |/zx°—1 (1—z°)° 
410. LE (= | A1. 12h + 1827. 412. 167 (3 + 27%), 
3_1 > bz2 S/s — 
418. m4. TT, 415, 0 416. — a 4 
Te Vis Vois V =! 
ag. IE z FIEZ 419 = . 420. 2—15 cos? z sin r. 


cos? x ” 2sin?z V'ctgr 
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— 16 cos 21 


421. nor Indication. z = Sin ?46 + cos”? 4. 
: re : 
492. sinz n ne 494. 3cosz+2sinz | 
(1—3 cos z) __ costz 2 V15sinz—10cosz 
D 
3ÿ sinz cos” z 2V1 — z3 V1 + arcsinz 
297 1 ____ 8(arcsinz)* : —1 


2(1+22) V'arctg z Vi " (+) (arctgz)? ” 
ex +rex +1 2e*— 2% ]n2 Sintz 

—_ —@_— . 49. — "17, 432. (2r— 

2 Vze+z 3V (2x —2* +1} Le Fou 
X cos (2z5— 5x +1) "1533. — sin (az-}-B). 434. sin (214-œ). 
z° cos? + 


cos z —1 


435. 2 . 437. xcos 2r° sin 3z°. 438. Solu- 


sin® — 
a 
tion. 0 es. DES 


2 29 
= ——— . 439. ——""—, 440. | 
V1— (27) L V1—4z7: zV/z3—1 2 V/z—73 


442. 443. —10re %, 444 —2:5"* 1n5. 


1+2° 7 1+2° 
e* 


445. 2r102* (4 + x 1n 10). 446. sin 2t+ 2f4 cos 2{ 1n 2. 447. — 


1 Ex 
2 


— 27 21nz 4 
27247" 


—. 451. 
(ex +5 cos x) V1—7?—4 | 


441. 


448. 


449. ctgrilge. 450. AZ = li 
— . 453. 
(e* +5 sin z— 4 arcsin r) W1—7z° (1 + Infz)z de 


1 1 1 
—— 2 ———Ù 54, —————@© + ——©——— /, 55. Solution. 
Traarigs  ZVmeti 2(V2ha) PE 


y’ =(sin 5x)’ cos? — + sin 5z (cos? +) = 3 sin? 5x cos 5x 5 cos? + 


452. 


+ 


3 = (-s 2) + - {n° eZ 2 gins 
+ sin$ 5x 2 cos q sin --] = 15 sin° 5x cos 5x cos 7 — 3 sin X 
2 2. 2 4z +3 z? + 4r —6 z? 
X 57 COS Sin ER 456. —2ÿ : 457. 3 458. (1— 72} & 
z—1 1 2? 


459. 


RS —————— °° 460. Tr ——— 461. ——)mmmmm—— © 
22 V2r— 2541 VU +2) VA+2Y 


G+Vz) TS 1 
462. rem e 463. 5 4 zS 2 . 464. PR mm © 
Æ ME Va G +2 
2abmnzn”1 (a -Hbzn)m-1 z$— 1 
465. 4x8 (a — 2z$) (a — 52). 466. TT (a—benpml . 467. G +2)" 
468. a— 3x D 469. 3z° + 2(a + b<+ c)r + ab + be + ac 
2Va—z 2VG+dt+otto 
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94/1" _ 
470 1+2Vy 71. 2(7+4) PIS. 472. —Y—S 


VE G+EV 7 V/Cay—y} 


ES 


673 —— . 414. sin3 z cos? x. 475 


V&ri . ; . sintrcoûtz . 476. 10 tg 57 sec* 5z. 
477. x cos r°. 478. 31° sin 243. 479. 3 cos x cos 2x. 480. tgi r. 481. re : 
482 (a==3) sin 2x _ 483. 0. 484. L : arcsin z(2arccosr—arcsin x) 
“2Va sin? z+-f cos* z V1—z Ë 
r 2 186 zarccosz— V/1—7° 
Ve 21 De (1—72)%2 
488. ——. 489. D 490. 2 V/a—2. 49. —— —, 
V'a—bz? a+z - V V/2r— 7 
| _ 1 
492. arcsin Z. 49. —, 194, ——,. 
V V 1 — 25° arcsin 5x z V1—Iniz 
sin œ . 496. 1 £ z sin® x 
LL 1— 27 cos a +x° 9+4 sin z° Lie b—z" 498. 1 cos? x" 


499. _ V/e2%. 500. sin 27 507% 501. 2m2p(2mamx+ b}P-lamx In a. 
502. e%(œcosBt—Bsinfe). 503 e*sinfBz. 504 e-Xcos 37. 
505. zn-la-*(n—2:zIna). 506. —Zutgz (1 + V/coszina). 


1 
3ctg—In3 _ 
507. — ©. 508. —E ÈS , so. + 510. VE. 
(sin —) ARIANE Var+s 15 Vz 
SU, A2, ET. 548. — gt. 514. ER 
Vars In UE à 
Ne : 3224674 19 
Indication. y—5ln(r—2)}—3ln(z+1). 515. G=DG-2G-3) 
GG = Sn Vas M = 0. 
. " sinÿxzcosz' ° ° "  (3—2z8)1n(3— 228) © 
2 
519. EM GET 520, 521. MEL 52, VS sininz. 
az + b Va+ae 
1 VA+zt . z+i 3 
[4 PATES DE Re APRES Pr Fes RE PES 
2. nos SA UE. 55. ES. 56 x 
sinax 
arcsin 3x 9 f4 s bx : sin? —) 
x [2 In 2+2(1—arccos 3r)]. 527. Ê In 3+ 
a cos az cos bz -+- b sin az sin br | 1 
7” cos? br à 1+2sinz dé z(i+iIntzr) 
530. 1 In x 1 1 


9 es EANE 7—— 531. Er ts 0 = <e 
V1—z? arcsin z 7 de V1—In°z z (1+1nfz) 
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3 2 22 Gr 1 
+ x —2 cosz Vsinx ré — 1 1+ 78 
RTE 537. 6sh?2r.ch2z. 538. e2*(œ ch fir+f sh fr). 
2 
539. Gth?2r(4 —th?2r). 540. 2cth2r. 541. 


1 1 —1 
542. z Viniz—1 . 543. "cos 2z e 544. sin z . 4-23 . 


546. x Arthz. 547. x Arshz. 548. a) y’—1 pour z>0; y’'——1 
pour r<0; y’(0) n'existe pas; b) y’—|2z|. 549. y =. 


—1 pour r<O0, 


\ V3 
D -+e . 553. Gx. 


550. f’ (x) = { 
554. a) fLO=—1, (0 —1; b) O=É, 0; 


c) f2(0)=1, f; (0) —0; d) f! (0) =, (0) —0 ; e) f2 (0) et f+ (0) n'exis- 
tent pas. 555. 1 


Solution. 


On a y’—=e-x(1—zx). Puisque ex=À, alors y” — TL ({—2) ou 


eu" = y (A2). 566. (1-22) (18e) 2 (1 4-2) (44-898 (2-1) (122) 
cer — (#42) (522+195+ 20) 


UNSS | NACRE) 1) — 2 | 
3z° +5 z? (z — z z +1) 

Fe sen V 21, 6016-26-39 Ve-ne-n 
SR, TE  … 7 lon 7 2H x 


3 (2—1)/2 (242) (+3) 
X({+21nz). 574 V7 
576. 2%%zx (£+in s+ints) 577. 20% (= Les x ln z). 
578. (cos 2)!" * (cos z In cosr— sin rtg z). 579. (142) [n (1) F 
+ | 580. (arctg x)* [a arctg z + | 581. a) z,— 


1—]Inz 


nn (1+5 nc). 


e — S Port 0 3 a 
rouen, Jo st AS es Me ge 
1 2 (2— 1 é si 1 
= — 21 t(2—13) 2 t+ 
583. tit 4e 89. 55 : 586. 3/1: *t(E +1): 


588. tgr. 589. —. 590. —ige. 591. —tg%. 592 y; — 


__f —1 pour #4 <0, _ 
= | {our SO 93e —2 594, tge. 506. 1. 597. oo, 
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599. Non. 600. Oui, puisque l'égalité est une identité. 601. £, 

2 2 9 
602. —U2, 603. 2, 60. —2G+, os. se 
y y z® + 2y TZ 

3 en » 
y Ed 
Q0es z° 607.3 (z2—y2)+LDry 1+3ry2+L4ys ‘10—3 cosy 
y COS® y y 1—z—y 2 
609. —1. 610, PE. 6. LR. 612 (r+u)e 
v 
1 1 y , x y z+y 
= ———2 = ———— e —— . ee € e TT € 
= Gi. Le 65. HE. 616. EE 
eu7, AÉEVATR gg, 2lnv—v y 
CT— y V'z° + y ; y In T—T I 
9 

622. 45° ; arctg 2 = 63°26’. 623. 45°. 624. arctg — # 36°21". 625. (0 ; 20) ; 


(1:15); (—2; —12). 626. (1; —3). 627. y—z2—z+1. 628. Le 


11 
629. (3: —%)- 631. y—5—0; zx+2—0. 632 z—1—0; y—=0. 
633. a) y—2z; y= +3: b) z—2y—1—0; 27 +y—2=0; c) 6x + 


+2y—n—=0;:2z—6y+3x—=0, d) y=rz—1; y—Î1—z;e) 2r+y—3—=0; 
z—2y+1—=0 pour le point (1,1); 2z—y+3+0; z+2y—1—=0 pour 
le point (—1,1). 634. 7z—10y+6—0, 107+7y—34=0. 635. y=0; 


(x +4) z+(x—4) y Ve. 636. 5z + 6y—13—0, 6r — 5y+21—0. 


637. z+y—2—0. 638. Au point (1, 0);:y—=2rz—2; y— = ‘au point 
3— 2 


(2,0); y——zxz+2; y—r—2 au point (3, 0); y—=2rz—-6; y=—— - 


639. 4147—13y+112—0; 13x+14y—41—0. 640. Indication. 
L'équation de la tangente est et Par conséquent, la 
270 2ÿYo 


. 620. a) 0; b) Li c) 0. 


tangente coupe l’axe OX au point À (2x, 0) et l’axe OY au point 
B(0, 2yo). En trouvant le milieu du segment AB, on obtient le 
point (zxo, yo). 643. 40°36’. 644. Au point (0, 0) les paraboles sont 


tangentes, au point (1, 1) elles se coupent sous l’angle arctg T = 8°8. 


ns PRE . — —— 9 , — à em — ° 
647. Se—Sn—2; t=n—2 1/2. 648. ms 652 T-2asinstg; 

— : ONE : t. . 1 
N=2asin— ; Se — 2a sin? = 8 ; Sh=asint. 653. arctg——. 


654. D +2p. 656. Seénta; Sn—e; t=20a VIA; n= 


D 


= 4 VA+H GATE ; tgu—2x. 656. Sys=a; Sh=—: t= Vai+ pi; n = 
ù 
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= À Var pe; tgu = — po. 657. 3 cm/s ; 0; —9 cm/s. 658. 15 cm/s. 


C59. LL m/s. 660. L'équation de la trajectoire est y = r lg « — 
RU 

2u3 cos? & 
est V'u8— 2voet sinæ—+g#®; le cocfficient angulaire du vecteur 


. 1 — gl ‘ ; : | : 
vitesse est DE . Indication. Pour déterminer la trajec- 
0 
toire, il faut éliminer le paramètre £ dans le systeme donné. La 
portée est l’abscisse du point À (fig. 17). Les projections de la vitesse 
dy 


sur les axes sont: La et FE La grandeur de la vitesse est 


2 ein 9 
x®. La portce cest ne, ji grandeur de la vitesse 


2 2 
y (£) + (4) : le vecteur vitesse est dirigé suivant la tan- 
gente à la trajectoire. 661. Décroît avec une vitesse de 0,4. 
662. 32) 663. La diagonale croît avec une vitesse — 3,8 cm/s, 


l’aire avec une vitesse de 40 cm°/s. 664. L'aire de la surface croit 
avec une vitesse de 0,2x m?/s, le volume avec une vitesse de 0,05x ms/s. 


665. _ cm/s. 666. La masse de la tige entière est 360 g, sa densité 


au point M est 5z g/cm, la densité au point À est 0, la densité au 

point : =t 60 g/cm. 667. 5676 + 21074. 668. e*” (4z2 +2). 669. 2 cos 2r. 
(1 — z°) —Z 

670. EEE 1. Va . 672. Zarctgst or | 


2 2x arcsin x 


— 4320. 681. = y: 682. yV1— — GAsin2r. 684. 0; 1; 2; 2. 


685. La vitesse est v—5, 4,997 ; 4,7. L’accélération est a —0 ; —0,006 ; 
— 0,6. 686. La loi du mouvement du point M, est x —a cos w!t ; la vitesse 
à l'instant test — aw sin wt, l'accélération à l’instant test: — aw° X 
X cos wt. La vitesse initiale est nulle ; l'accélération initiale est —aw* ; 
la vitesse pour z=—0 est —-aw ; l'accélération pour z=—0 est nulle. La va- 
leur maximale de la grandeur absolue de la vitesse est aw. La valeur ma- 
ximale de la grandeur absolue de l’accélération est aw°. 687. y(m=n | an, 


674. ch. 679. y"—6. 680. f" (3) — 


688. a) n !(1—r)-(n+1l), b) EN ns) . 689. a) sin(z+n©.) É 
Me 2 _ 
b) 27 cos (2 + n+) : c) (—3}ne-3x; d) (—1)7-1 Le ne : 


(—1}ntln! 2n | ie HT |. 
e)  : î) Anti g) 2 tsin | 22 + (1 + |: 


b) (—1)n-1(n—1) lan 
Cz-+op | 
x [20192820 (me OT (pme; 0 (—2)x 


690. a) z-e* Hne*,;  b) 2n-le-x x 
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X cos (245) —2nx c08( 2 + IE) 1m 1) cos. jin=et =); 
—1)n-1.1.3...(2r —3 —1}m6G(n—4)1 
d) CIS 9 pe on 1; c) TE pour 
Qnx * 
n > 4. 691. gt (0) = (x —1)! ee a) 93; b) 2242; c) —V/1—422. 
693. 2) asins{? b) Tarn c) ne d) at Sins t 
2 
694. a) O:2b)£2esat, 695. a) (1+#)(1+3%); b) # es 
— 2e”t dy _ 3ctgit 
696. GPA ER … ( )- — 1. 699. ” sint 0 
2 1(2sint—cost 2 
7100. PU re Nes 702. Po 
703. ee POSE GE), je 2 
dé FGF’ [f" (z)}8 
bi 2y® +2 dy y .  Œz 1 
706. NES ne PE ; 708. a Up? de = 
z 
709. 356 * 710. — 711. a) — EL b) — . 712. Ay —0,009001 ; 


dy —0,009. 713. d(1—z:3%)=1 pour z—1 et Ar — +. 714. dS — 
— 2x. ce AS =2r-Ar+(Az)*. 717. Pour r—0. 718. Sue 719. dy = 
7 À —0,0436. 720. dy — = 0,00037. 721. = = 0,0698. 


72 ; 2700 45 
. — m dx z dr : a dx 
722. mil 723. (1— 7} . 724. Vas 725. ET 
726. —2re"% dr. 121. Inzdz. 728. 2%, 799, — 1+cs 
1 — 2° sin? 
x 
et dt __ 107 +8y —ye Vdz _ y 
730. Ti+et" 732. T2 Le 2+5y dz. 733. FT ET sy dx 
y2—re V 


734. EN à. 735. de. 737. a) 0,485; b) 0,965; c) 1, 2; 


d) —0,045; e) + 0,025 + 0,81. 738. 565 cm3. 739. V/5= 2,25; 


VI R443; VTÜe8,38; V640æ25,3 740. ÿ 102,16; 
V 04,13; y 20025,85. 741. a) 5; b) 1,1; c) 0,93; d) 0,9. 


742. 1,0019. 743. 0,57. 74%. 2,03. 748. UE, 7go, EU, 
(1— 72)72 (1— x2)7/2 
750. (—sinz Fr = — on ——=) (dr). 751. RE (ar 2. 


384 (az)s 
(2— z)5 | 


752. —e-x(12— 676) (dr). 753. 75%. 3e2n sin (2:+5 + 
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+7) (drÿn. 755. e* SA sin(zsina+na)-(dr)". 757. Non, puisque 


f” (2) n'existe pas. 758. Non. Le point 2 est un point de dis- 
4 

continuité pour la fonction. 762. E—0. 763. (2, 4). 765. à) ET: 

b) = . 768. Ina (e—t)— à (e—4P + En où E—1+ 


 . 0O<6<1. 769. sinz=rz—-— __ +7 sinËy, Où Es —047, 
0<8<1; dinsms— ST + ST Graine Où Be 0e, 0 C0, 


gn-1l 


770. CHERE nier ef, où E=067, 0< 


1 zS z$ 
<B<1. 772. L'erreur METTENT Me 
les deux cas E—06x; 0<<6< 1. 773. L'erreur est inférieure à — 

1 
_i . a+z z\2 z 
= 75: 745. Solution. On a V TS = (142) ps) : 


En développant les deux facteurs suivant les puissances de x, on 
1 1 


‘* dans 


TZ 


Z 2 4 z 7% 4 + 
trouve (1+2) A nr D (1-+) re 


2 / 
+ÈS. En multipliant, on a HE mi4E re Ensuite, 


x 


” a _. | z " 
on trouve en développant e” suivant les puissances de = le même 
x 
1 


dés emsi+— + DE - 771. ps 778. oo. 779. 1. 780. 3. 


LL 
781. — 782. 5. 783. co. 184. 0. 785. =. 786. 1. 788. — 789. 1. 
790. 0. 791. a. 792. oo pour nr >1; a pour n—1; 0 pour n <1. 
793. 0. 795. =. 796. -L. 797. __1. 799. 1. 800. es. 801. 1. 802. 1. 


12 ° 
803. 1. 804. À. 805. À. 806. À. 807. 1. 808. 1. 840. Indica- 
tion. Calculer lim : , Où S— e —sin a) est l’expression 
El 


exacte de l'aire du segment (R est le rayon du cercle correspondant). 
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Chapitre JII 


811. (—o, --2) cest [croissante ; (— 2, ©) cest décroissante. 
812. (— oo, 2) est décroissante ; (2, ©) est croissante. 813. (— co, co) 
est croissante. 814. (— oo, 0) et (2, co) est croissante, (0, 2) est dé- 
croissante. 815. ( —oo, 2) et (2, ) décroissante. 816. (— co, 1) croît ; 
(1, ©) décroît. 817. (— co, — 2), (— 2, 8) et (8, co) décroît. 818. (0, 1) 
décroît ; (1, co) croît. 819. (—oo, —1) et (1, ©) croît; (—1, 1) 
décroit. 820. (—co, coj'cioit. 821. (0, +) décroît ; (+, œ) 
croît. 822. (—2, 0) croît. 823. (—c, 2) décroît ; (2, co) croît. 
824. (—o, a) et (a, ©) décroît. 825. (—c, 0) et (0, 1) décroît ; 
(1, œ) croit. 827. Ymax=—-7 Pour z=—-. 828. Il n’y a pas d’ex- 
trémum. 830. ymin —0 pour z=0; Ymin=0 pour r— 12; ymnx — 1296 
pour z=6. 831. ymin = —0,76 pour r £Æ0.23; Ymax —0 pour r=1; 
Ymin Æ—0,05 pour z& 1,43 Pour r=—2 il n’y a pas d'extrémum. 
832. Il n’y a pas d’extrémum. 833. ymax = —2 pour x=0; Ymin—2 


pour z=2. 834. Ymax=5 Pour z—3,2. 835. Ymax = —3 V3 pour 
2 = 2 = 


z=0. 837. Ymax = — V3 pour r——2 V3; Yymin= V3 pour z = 
—2 V3 838 ymin=0 pour æz—=+1; ÿYmax=1 pour x=0. 


3 -/z 1 3 
839. Ymin= —5 V3 pour z— (4e) x: Ymax = V3 pour 


à (e++ a) (k=0, +1, +2, ...). 840. ymax —9 pour z—12 kx; 


pour x—12 (x+—+) T5; Ymin=1 pour z—6(2k+1)x(k—=0, + 1, 
+2, ...). 841. Ymin—0 pour r—0. 842. Ymin= —— pour z=—. 


4 
843. Ymax — 2 


pour 2: Ymin—=0 pour z—1. 844. ymin—=1 
pour z—0. 845. Ymin = —— pour æ——1. 846 ymin—0 pour 


= #0: Ymax = + pour z=2. 847. ymin=e pour z=1: 848. Il n'y 


a pas d'extrémum. 849. La plus petite valeur est m— + pour 
z=— —1. La plus grande valeur est M-+ pour x—1. 850. m—0, 
pour z=0 ct x—10; M—5 pour r—5. 851. Fee pour z— 
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= (2x +1) À; M=1 pour 8 &=0, +1, +2,...). 852. m—0 


pour x=1, M—x pour x = —1. 853. m— —1 pour r = —1; A1 --27 
pour z—3. 854. a) m——6 pour r—1; M—266 pour x=—5; 
b) m— —1579 pour r— —10; M—3745 pour r—12. 856. p — — 

g—=4. 861. Chaque terme doit être égal à —- . 862. Le rectangle 
doit être un carré de côté _ . 863. Isocèle. 864. Le côté de la 


plate-forme adjacent au mur doit être deux fois plus grand que 
l’autre côté. 865. Le côté du carré découpé doit être égal à . 
866. La hauteur doit être deux fois plus petite que le côté do la 
base. 867. Celui dont la hauteur est + du au diamètre de la base. 


Vs 


9. 
y +. où À est le rayon de la sphère donnée. 869. La hauteur 


le rayon de sa base est 


868. La hauteur du cylindre est 


du cylindre est R V2, où R est le rayon de la sphère. 870. La 


hauteur du cône est LR, où R est le rayon de la sphère. 871. La 


hauteur du cône est LR, où À est le rayon de la sphère. 872. Le 
rayon de la base du cône Le, où r est le rayon de la base du 


cylindre donné. 873. Celui dont la hauteur est deux fois plus grande 
que le diamètre de la sphère. 874. m—x, c’est-à-dire la section 
e la gouttière est un demi-cercle. 875. L'angle au centre du secteur 


est 2x = . 876. La hauteur de la partie cylindrique doit être 
nulle, c’est-à-dire le récipient _. de: la forme d’une A 


877. h—(L/3—4*/3)/2, 


tangle sont a V2 et JE 0 où a et . sont les demi-axes de l'el- 
lipse. 880. Les coordonnées des sommets du rectanglo se trouvant 


sur la parabole sont (<a, + 2 £ 2) . 881. (= +). 


882. L'angle est égal au plus grand des nombres arccos _ et 


arctg +. 883. AM — a. pr 884. ——. 885. a) z—y— 


Vr+Y 9 V2 
= Des va à 886. 27/20 ; pain = 
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— V/2aqQ. 887. VMm. Indication. Lors du choc parfaitement 
élastique des deux boules la vitesse acquise par la boule fixe 
de masse m, après avoir été percutée par la boule de masse mr, qui 


> . : 2Me NR . 
se déplace à la vitesse v est TE, 888. n— AE (si ce 
Mi + Ma r 

nombre n'est pas entier ou n'est pas un divisceur de {Æ, on prend 
le nombre entier diviseur de # immédiatement voisin de la valeur 
n°r 

: N 
le sens physique de la solution trouvée est le suivant : la résistance 
intérieure de la batterie doit être autant que possible voisine de la 


trouvée). Puisque la résistance intérieure de la batterie cest 


résistance extérieure. 889. y=—h. 891. (—oco, 2) la concavité est 


tournée vers les y négatifs, (2, «) la concavité est tournée vers 
les y positifs; M (2, 12) est un point d’inflexion. 892. (—, ) 
la concavité est tournée vers les y positifs. 893. (—oo, —3) la con- 
cavité est tournée vers les y négatifs, (—3, ©) la concavité est 
tournéc vers les y positifs; il n’y a pas de point d'inflexion. 
894. (— oo, —6) et (0, 6) la concavité est tournée vers les y posi- 
tifs, (—6, 0) et (6, co) la concavité est tournée vers les y négatifs ; 


les points d’'inflexion sont M; (—6. —+) , 0 (0,0), M2 (6, +) s 


895. La concavité est tournée vers les y positifs sur (—co, — 1/3) 
et (0, V3); la concavité est tournée vers les y négatifs sur 


(— V3, 0) et (V/3, oc); les points d’inflexion sont M4, ,(-+ V/3, 0) 
ct O(0,0). 896. La concavité est tournée vers les y positifs sur 


COTES (4k +3) S): la concavité est tournée vers les y 
négatifs sur (ur+3 +, Gk+5) À) (k=0, +1, +2, ..….); les 


points d'’inflexion sont (ex +1 +0) . 897. La concavité est 
tournée vers les y positifs sur (2kx, (2k+1)x), la concavité est 
tournée vers les y négatifs sur ((2k—1) x, 2kx), (k—0, + 1, 
+ 2, ...); les abscisses des points d'’inflexion sont r—kn. 898. La 
1 
Va 


co) + le point d'in- 


concavité est tournée vers les y négatifs sur (o, | , la conca- 


vité est tournée vers les y positifs sur (= ; 
€ 
flexion est M (= +) . 899. La concavité est tournée 
Vs 2es 


vers les y positifs sur (—o, 0), la concavité est tournée vers les y 
négatifs sur (0, wo); le point d'inflexion est O(0, 0). 900. Sur 
(— co, —3) et sur (—1, co) la concavité est tournée vers les y 
positifs, sur (—3, —1) la concavité est tournée vers les y négatifs ; 


| 9 
les points d'’inflexion sont M (—3 +) ct M, (1, =). 
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y—=0. 902. z—1, r—3, y—0. 9083. z—+2, y—1. 
904. y — 905. y— —z est une asymptote à gauche, y=x une 
vHplote a droite. 906. y —1 est une asymptlote à gauche, y =! 
une asymptote à droite. 907. z—+1, y=— —x est une av plots 
à gauche, y zx une asymptote à droite. 908. y — —2 est une asymp- 
tote à gauche, y—2r—2 une asymptote à droite. 909 y— 

910. z—0, y —1 est .une asymptote à gauche, y—0 une A 
à droite. 91. z—0, y—1. 912. y—0. 913. z— —1. 914. y—r— 7 
est une asymptote à gauche; y=zr+x une asympiote à droite. 
915. y == a. 916. Ymax — 0 pour pe Ymin = — 4 pour z—2; le point 
d'inflexion est M1(1, —2). 917. es” pour z—+ W3; Ymin —0 
pour zx—0; des points d'inflexion sont M:,. (+1, +): 
918. Ymax = 4 pour Z=—1Â; ymin—<0 pour z=1; le point d'infle- 
xion est M1 (0, 2). 919. ns OU 2=—2*1 dore =0 pour r—2; 
le point d’inflexion est M (0, 4). 920. Yymin— —1 pour r—=0; 
les points d’inflexion sont M,,:(+ V5, 0) et M3, 4 (+ 1 __— ] : 
921. Ymax = —2 pour z=0; Ymin = 2 pour z=2; les asymptotes 
sont r—1, y—r—1. 922. Les points d’inflexion sont M,,:(+1, F2); 
l'asymptote est r—0. 923. Ymax — —4 Pour z= —1; Ymin —4 pour 
z—=1; l’asymptote est r—0. 924. Yymin—=3 pour z—1; le point 
d'inflexion est M (—Ÿ 2, 0); l'asymptote est z—0. 925. PA 1 
pour z—0; les points d'’inflexion sont M1, (+1 - : —); l’asymp- 
tote est y—0. 926. Ymax——2 pour r—0; les ie sont 
z=+2 et y—0. 927. ymin——1 pour z= —1; Ymax=1 pour 


z—1, les points d'inflexion sont O(0, 0} et M.,: (+2 V3, 
V3 | 
++) + l'asymptote est y—0. 928. ymax — 1 pour z—4; le point 
d’inflexion est m(5.+); les asymptotes sont rz—2 et y—0. 


929. Le point d’inflexion est O(0, 0); les asymptotes sont r—+2 
9 
et y—0. 930. ymax — + pour 2: les asymptotes sont z—0, 


r=4 et y—0. 931. Ymax — —4 pOur z— —1Â; Ymin—<4 pour z—1; 

les asymptotes sont r —0 et y—3z. 932. Les x bre tés sont À (0, 2) 
et B(4, 2): ymax 2 V2 pour r—2. 933. A(—8, —4) et B (8, 4) 
sont les extrémités. Le point u inflexion est O (0, 0). 934. L'extré- 
mité est A (—3, 0); Yymin = —2 pour z=—2. 935. Les extrémités 


sont À (— V3, 0), O (0, 0) et B (VE, 0) ; Ymax— V2 pour = —1; 


= / 9 
le point d'’inflexion est n | 342 1/3, 6 V ue —). 


936. Ymax — 1 pour r—0; les points d’inflexion sont M,,:(+1, 0). 
937. Les points d'’ inflexion sont M,(0,1) et M,(1,0); l'asymptote 
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est y——zx. 938 Ymax —0 pour z——1; Ymin— —1 (pour z—0). 
F5 Ymax =2 pour z—=0; les pes d'inflexion sont Mi,s(+i, 


2) : l’asymptote est y—0. M0. ymin — — 4 POUr 2= —4; Ymax —4 
LE z=4; le point d'inflexion a FO (0, O) ; l'ésvnpiole est y = 0. 


941. Ymin= Ÿ 4 pour z—2, Ymn=Ÿ4 pour z—4; Ymax—2 pour 
z—=3. 942 Ymin—2 pour z-=0; les asymptotes sont z—+ 2. 


V3 
ÿ2 


z2= V3; Ymax = — ee pour z= — V3; les points d’inflexion sont 


943. Les asymptotes sont r——+2 et y—0. 94%. Yymin = pour 


2 


Z= + Le 945. Ymin — 


Mi (—3, +) , O(0, 0) et M: (3, +) : les asymptotes sont 


3 À ” : 

F3 pour z—6; le point d'inflexion est 
12 x 1 

M (22, ———) ; 1 asymptote est z—2. 946. Ymax = pour z=1 : 


Ÿ 100 


le point d’inflexion est M (2, +) ; l’asymptote est y—0. 947. Les 


points d'inflexion sont Mi (- 3a, =) et M; (—2, — . 
l'asymptote est y—0. 948. ymax—e? pour r—4; les points d'in- 


97/5 
flexion sont Mi,: (LV, ét) ; l'asymptote est y = 0. 


949. Ymax — 2 pour r—0; des points d'inflexion sont 
3 

Ms (+1, +). 950. Ymax —1 pour r=—+ 1; Ymin—0 pour z—0. 

951. Ymax—0,74 pour z—e+7,39; le point d'’inflexion est 

M (e°!3 & 14,39; ne 70); les asymptotes sont r — 0 et y = 0. 


952. Ymin = — — pour z=— 7e: le point d'inflexion est 


a 3a2 ; Me : 
M (> —+.) - 953. Ymin —e pour z=e; le point d'’inflexion 
est M 2, L ; l'asymptote est z=1; y—0 pour z—+0. 
- 


& 0,54 pour = +108; Ymin—=0 pour 


z—0; le point d'’inflexion est 4 (510,63, +03) ? 


y —+ O pour z —> —1+0 (point extrême limite). 955. | Ymin = 1 pour 


z—+ V2; les points d’infexion sont Mi,2(-+ 1,89; 1,33); les 
asymptotes sont z—+1. 956. L’asymptote est y— 0. 957. Les 
asymptotes sont y—0 (pour x —» + oo) et y—= —zx (pour x -> — 0). 
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958. Les asymptotes sont = +; z—0; y—1; la fonction 


n'est pas définie sur le segment [+ ; 0 |. 959. La fonction est 
périodique de période 27. ymn——V2 pour = +24; 
Ymax = V2 pour 2=+— + 2kn (k=0, +1, +2, ...); les points 
d’inflexion sont M} (5x tar, 0) . 960. La fonction est périodi- 
que de période 2x. min = — + V3 pour => A+ 2kR ; Ymax = 
+ V3 pour 2=— +2kn (k=0, +1, +2 ...); les points d'’in- 
flexion sont MA (kx, 0) et M4 (arccos (->) + 247 ; + VS) : 
961. La fonction est rériodique de période 2x. Sur le segment 
[— x, 7] max = + pour z— +: Ymin = —2 Pour z=+x; 
Ymin =0 pour z—0; les points d'inflexion sont M,,:(+ 0,57, 0,13) 


et Ms, a(+ 2,20, 0,95). 962. La fonction est périodique impaire 
de période 2x. Sur le segment [0, 2x] yÿmax—1 pour z=0; Ymin = 


—=0,71 pour 2=— ; ÿYmax—1 pour 2= +; Ymin—= —1 pour 


Z=X; Ymax = — 0,71 pour = Un; Ymin = — 1 pour = 7: 


x—=1 pour r—2x; les points d’inflexion sont 4, (0,36, 0,86) ; 
Me Q.21, 0,86) ; M (2,38, 0); Af,(3,51, —0,86) : Ms (4,35, — 0,86) ; 
M6 (5, 50, 0). 963. La fonction est périodique de période 2x. Void = 


= VE pour 22% +247; max = — 


pour zx — À x+2kn 


(k=0, +1, +2,...); les asymptotes sont MT 964. La 


fonction est périodique de période x; les points d'inflexion sont 
MR (+, V2) (k=—0, +1, +2, ...); les asymptotes sont 
+ n—+kn. 965. La fonction est périodique paire de période 2x. 
Sur le segment [0, x] Ymax = TA pour = arccos Ymax —0 
pour z—X; Ymin = “ pour z—arccos (--x) 5 Ymin =0 
pour zxz—0; les points d’inflexion sont W; (=; 0) : 


470 


. V5 4V7). | ._ V£. 4Vi 
M; (aresin 3 97 ): M3 (x—arcsin 3 — 27 ) - 


966. La fonction est périodique paire de période 2x. Sur le segment 
2 1 
0, pus = {À ur z=0": 1 Æ — ur z= arccos | ——) : 
[ lYmax po Ymax 3 VE po VE 
2 


1 
L = — — pour z—arCccoS —— ; Ymin— —1 pour z=x; Îles 
Yrain 3 VE po 7/6 min 


points d'inflexion sont M. ee , 0) 5 Ma (arccos +. x 


AE 13 4 1/13 
XV +5): Macs (-V 5), 5 45) 97 Le 


fonction est impaire. Les points d'inflexion sont Mz(k7x, kx) 

(k=0, +1, +2,...). 968. La fonction est paire. Les extrémités 

sont A1,2(+ 2,83, —1,97). Yymax—1,97 pour z=—0 (point de re- 

broussement) ; les points d’inflexion sont My,2(+ 1,54, —0,34). 

969. La fonction est impaire. Les points limites du graphique sont 

(—1, —o) et (1, oo). Le point d’'inflexion est © (0, 0); les 
LL 


asymptotes sont z=— + 1. 970. La fonction est impaire. Ymax= 5 — 


—1+2kx pour = +; Ynin= + * +1 +2kx pour z — 


=+ r—+kn; les points d’inflexion sont M,—(kx ; 2kx) ; les asymp- 


2k+1 


totes sont z— ÿ nm (k=—0, +1, +2, ...). 971. La fonction est 


paire. Ymin—0 pour z—=0; les asymptotes sont y= + z—1 


(pour z—>—oo) et y=s—i (pour z—>—+ 00). 972. Ymin —0 pour 
z=0 (point anguleux) ; l'asymptote est y—1. 973. Ymn=i+ 


pour z—1; Ymax= Se —1 pour z——1; Île point d’inflexion est 
(0, x) (centre de symétrie); les asymptotes sont y—z-+2x (asymp 
tote à gauche) et y—z (asymptote à droite). 974. La fonction est 
impaire. Ymin—1,289 pour z—1; Ymax—1,856 pour z——1; le 


point d'’inflexion est M (o, 5) : les asymptotes sont y= + x 


(pour z—>—oo) et y=— (pour z—>—+ oo). 975. Les asymptotes 


sont z—0 et y—z—In2. 976. ymin—1,32 pour z=+1; l'asymp- 
tote est z—0. 977. La fonction est périodique de période 2x. 


| 3 
Ymin = pour = N+2kn; Ymax=e pour = + 2kn (k=0, 
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V/5—1 + 


+1, +2,...); les points d’inflexion sont M} (arcsin 5 
ee V3 V5H1 
LIkn:e 2 } et Na (—arcsin + (2441) 2; e 2 )- 


978. Les extrémités sont À (0, 1) et B(1, 4,81). Le point d'’inflexion 
est M (0,28. 1,74). 979. [Les points d'’inflexion sont M (0,5, 1,59) ; 
les asymptotes sont y—0,21 (pour r—>—o) et y— — 4,81 (pour 
z——+oo). 980. Le domaine M. définition de la fonction est l’en- 
semble des intervalles ouverts (2kx, 2kx+n), où k—0, +1, 
+2, ...). La fonction est périodique de période 2x. Ymax=0 pour 


2= + 24x (k=0, +1, +2,...); les asymptotes sont r=kx. 
981. Le domaine de définition est l’ensemble des intervalles ouverts 
((2——) x, (2k+1) x) . où Æ est un nombre entier. La fonction 
est Dériodiqué de période 2x. Les points d'inflexion sont M, (2kx, 0) 
(k=0, +1, +2, ...); les asymptotes sont = + +R. 982. Le 


domaine d'existence est z > 0; la fonction est monotone croissante : 
l’asymptote est z—0. 983. Le domaine d'existence est | r—2kx | < 


2 (k=0, +1, +2, ...). La fonction est périodique de période 
2%. Ymin—=1 pour z—2kx (k—0, +1, +2,...); les asymptotes 
sont 2= +. 984. L'’asymptote est y—1,57, y ——1,57 pour 
z—0 (point extrême limite). 985. Les points extrêmes sont 

{ 
A4,2 (+ 1,31, 1,57) ; Ymin —0 pour z—0. 986. ymin — (=) ‘ & 0,69 


pour 2= 2 + 0,37; y—+1 pour r— 10. 987. Le point extrême 


_ 


limite est A(40, 0); Yymax=e &1.44 pour r=e+ 2,72 ; l'asymp- 
tote est y—1; les points d’inflexion sont M,(0,58, 0,12) “ 


M, (4.35, 1,40). 988. zmin — —1 pour t—1 (y—3), Ymin = —1 pou 
t——1 (r—3). 989. Pour tracer le graphique, il suffit de faire 
varier & de O à 27%. zmin——a pour {t—37 (y—0); zmax —a pour 


t—0 (y—0); Yymin——a (point de rebroussement) pour er 


(t—=0); Ymax—= +a (point de rebroussement) pour = + (7 = 0); 


les points d’inflexion correspondent aux valeurs =, Fe. 7, 
77 a a 1 
TZ: (=4 = x). 990. Zmin= —7 Pour {= —1 
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(y = —e); Ywax = pour {—=1 (r=e); les points d'inflexion cur- 


respondent à 4—— V2, c'est-à-dire (-43. —V2e " et 1 — 
€ 


= — 2 
= V/2, c'est-à-dire LE ev2, ME): les asymptotes sont z—0 
eV2 
ct y—0. 991. zmin—1 et Ymin—1 pour t—0 (point de rebrousse- 
ment); l’asymptote est y—2xr pour t—+—+0o0. 992. Ymin—0 pour 


t—0. 993. ds= © dr, cos a =}. : sina=——, 994. RRELENT 
y a a a 


ai —e3rs fa — x° : bz 
X ——— dr; COS = ——— NE — ———_—_—_————— , 
a? — 1° Er] d V'a— cr? 


où c— Vaï—bs. 995. d= + VAT dr: cos œ — 


3 3 
 ——, 996. ds— V az: cos a — — : 
Vri+ ri | de a 


3 ‘ 
sina=— }/ #_. 997. ds—ch— dr; cosa— : : sina=th=. 
a a z a 


sin & — 


ch— 
a 
998. ds = 2a sin + dt ; cos a — sin — ; sin & = COS - 999. ds = 3a X 
x siné£costdt; cos æ— —cost; sinæ—sint. 1000. dd —aV/1+œ°d9; 
1 a =—— 1 
COS B———— . 1001. ds=— V1+pdp; cos B= ——— |, 
1+ w V1+ 
1002. ds = ———à9 ; sin B= cos + . 1003. ds = a cos + dy ; 
COs$ —— 
2 
P NE PSC L 
sin B—cos ——. 1004. ds—r V/1+(Ina} do; sinB-————— . 
p > V FR 
a s . 
1005. ds= — dp; sin B—cos2p. 1006. X— 36. 1007. XÀ — 3 V5 : 
1008. Ka=—: K . 1009. &= ©. 1010. k— —Ÿ— 
. A b2 ’ B — 13/13 k . a 2 


aux deux sommets. 1011. 4 3) et (=. 3) . 1012. (—: 


D 3/2 47° 42\9/2 
V2) 1013. R — HER | 1014. R— os 
1015. R—1-C EE | 4016. rR—|-3 1017. R=—latl. 

TES 2 
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EE — 4 
1018. R=lrVi+rÆel|. 1019. R=|+ acos |. 1020. Rmin=|P|: 


2 
2 
1022. (2; 2). 1023. (-5; Da) . 1024. œ—3+ (17) = 
=. 1025. (z+2)2+4-(y—3)2=8. 1026. PE (X— pp (para- 


bole semi-cubique). 1027. (aX)°/2-H(bY)/3— 0/3, où c2= a —b2. 


Chapitre IV 


Pour abréger, nous omettrons la constante arbitraire additive C 
dans les réponses de ce chapitre. 


3 
1031. Haëzt, 1032 25447437. 1033. F4 GENE, 


ñn—1 


277 _ n 
034. er +. 1035. À V/Zpr. 1036. 2. 1037. Var. 


abz° 


2 
Sonde Ta z—T. 103. Ver 1040. 


374 7 3x Le _ 6 s/z. 1041. Jrèm 2r2m Vz 4rmtn Vz 2r?2n Vz 


13 äm+i ni Rs de | 
1042. 2a .. &az + 4z Vas-224+ À 1043. a nrcte 
1 z— z— V/10 10 
1044. In — |. 1045. 1 2). : i ë 
TT ETAT :| n(z+tV4+72). 1046 ed 


1047. arcsin 7 (z4L VE). 1048*%.a)tgr—-z:.Indication. 


Poser tg® z—sec®rz—1; b) z—thzr. Indication. Poser th?zr— 


11 4049. a) —ctgz—2: b)z—cthz. 1050. EX 1051 
chiz In3+1° | 
aln|——|. Solution. | a (TE — —aln|a— 
ar : 


—s|+ame-aln| +] . 1052. z+Iin{2z+1]. Solution. Après 


27+3 
2x +1 =1+ 


trier ve [Eu fes [Jens jé 


—z+In|2:+1]. 1053. —$z+Tint3+2e). 1054. TX 
« 


ba — 2 
XIn|a+br|. 1055. + Inlar+B|. 1056. rt 


) 
La 


avoir divisé le numérateur par le dénominateur, on a 
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2 3 
+21In|z—1|. 1057. + +2:+In|z+31. 1058. ++ z® + 2x + 


2 
+31n|z—1{[. 1059. ax + 2ab Injz— al. 1060. In[z+11|+ 


1 3 L dr _( (z+1)—1 , 
Fer . Indication. rss = &- 
= = ES 1061. NES 1062, — 5 VU — EX. 


x dr d (x° 1). 
Var 3 VAI 
In? x 1 3 1 
1064. 2 V/z+ 5 1065. à 1066. av 
zV7— ones. 6 1 .1V2+8 Lz Va—b 2. 
z V7+2 V2 ° Ve Va+b—r Va—b 


1068. r— V2 arctg 7 - 1069. — SE ae . 1070. r— 


1063. Vz5+1. Solution. Et Fi. 


X In 


— Lin (2244) +arctg + . 1071. Vs In(2V2rz+V7+8ri). 
z V3—-V2 
1072. eine +. 1073. ET z2V3+ V2 . 


9 1 1 
LL net —— 8 e e. — 8 Len 
1074. ue + T——+ In (5r2+7). 1075 3 34/5251 FiF7X 


XIn(z V5+7V5:2+#1). 1076. V/z2—4+3ln|z+V/z2—4%|. 1077. 
1 à 1 , 1 nd 
æ In|z2—5]. 1078. 7 In (2x? +3). 1079. 5a In (a°x? + b2) he arctg ; 


1080. Larcsin ——. 1081. Ls arctgz$. 1082. _ In|z3+V/z5—11. 


a? 3 
2) 
(arc gs) 


& 
SVCRREr . 1086. 2V In (z+ V1+:72). 1087. — Ter, 


2 NT 1. 719 4 
1083. — V/(arcsin x). 1084. . 1085. In (1 + 4z°) — 


1088. —42"3%. 1089. el+e”l. 1090. + e +25 e LEA 


1 
nr Ina—-]nb 


ax 
ES 


bx D — 2 
—) 22. 1092. Va +". 1093. 


31n. Ina V/ax 


1 
! 1 à = 
— re 0 7%. 1095. _e%., 1096. 57. 1097. In x 
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x 4 
XIe*—11]. 1098. 2 Vive 1099. 2 (e° 2e 1)° . 1100. 


1 | Â 1x 
Sn ne) » 1 1 nee: A EURE Se 
3h" (2:+3). Indication. +8 75 à Fa): 


1 | { 
1101. Ma rcte (ax). 1102. — 55 In 1 . 1104. 
| L z : 
ns D sin ——— —_— cos 2 
F °0S (a+ br). 1105. V/2sin V2 1106. z 7a OS 2az. 1107. 2 sin X 


X V3. 1108. —In10-cos(lgz). 1109. SE. fadicabion. 


Ld 


| 1 
Poser sin xr=-(1—cos 2r). 1110. ES Indication. Voir 
pour indication problème 1109. 1111. L tg (ax +b). 1112. TE 
1 OZ JT az—+b 
1113. aln lte (++). 1115. Lin nf : 


1 1 1 
1116. —tg(z?). 1117. cos (1—2?). 1118. z 3 ctegz V2 


-V2ln 


(a—b)in 


tg —— sal 1119. —In]|cosz[. 1120. In|sinz[|. 1121. 


sin= 


sin + |. 1123. —21n[cos V/z |. 


si Le 6x 


|. 1122. Sin 


— bd 
1124. In jsin (#2+1)|. 1125. In|tgz|. 1126. Fsins. 1127. 


1128. a 1129. — + In (3+ cos 87). 1130. + V cos 2z. 


4a sint az 
tes x. 


| tv 


9 a 
1131. —+ (TF3. 1132. tee. 1133. 
3ctg°z A1... 1 
1134. — CEE, 1135. 3 (est). 1136. — (1 
+ 2 sin az). 1137. LIn|b—actg 3 | 1138. À ch 57— © sh oz. 1139. 


sSl+ 


9 


24h27. 1140. Inlth|. 1141. 2arctgex. 1142. Inlthz|. 


1143. Inch z. 1144. In]|shz|. 1145. BYE — 12)6. 1146. Lini 


arctg . 1148 Lex 1140. 


+ 2 
. 3 
Lin GV3EV2F37). 1150. _— 


—4z+1l. 1147. 


1 
y À arctg (:y/ 2) 3) 
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US ep 5  …. 52 : 5 
5 4z—21n|z+1|. 1151. V= 1152. Infr}-cosxr]. 1153. 
I e Î [24 1 ee | 
3 (inlseca Heart) . 1154. res 1155. In | tg x + 
——— > | asin x 
GE 2 a 5 e 2 7 2 T7 e 5 e e 
LVtez—21. 1156 V2arctg(r V2) TT 1157. —— 


VS TIR 
1158. PET. 1159. L aresin (z?). 1160. Ligar—r. 1161. À — 


SiNZ 4462. arcsin 82. 1163. aln 


tg (++) Ê 1164. À x 


7 - 5 A 
Y U—+inzi. 1165. —21n[cos V/z—1[. 1166. Lin 8 + 


1167. ares MOCHE + arctg z. 1168. —In|sinz+coszx|. 


z— V2 
TE Vi V2 


z+V2l 
1171. In|z|+2arctg r. 1172. e° I 1173. _ arcsin 


73 AË 3/23. 3z2. 


—2:— Vicos 1170. ee 


1169. V/2 In 


> 
"eV TE - 1176. In (ex + 
a — L? 


+ Vex—2). 1177. Linftgaz|. 1178. — cos (5 T + go) - 
z\2 
( arccos 5) 


1180. ———. 1181. —e 8 *, 


1174. z— In (1 ex). 1175. 


2+Inz 


1179. In UE 


4 


1182. 5 aresin [ Ÿ =). 1183. —2 ctg 2r. 1184. Qresnep VTT. 


V2 


1185. In(secr+ Vsec®r +1). 1186. 


1187. 


1 
4 V3" TETE 2x 


tgr | . dx = dz > 
ss trcte (Æ) . Indication. | ons | Sec 


ES 1188. 2Vin G+ VTT). 1189. Lsh (23 +3). 


Ours 3thx, 1191. a) anrecos v? pourz> V2;b) —-In(i+e-*); 


0) SE: d) — VE 2Vrti;e)ln(sinzt V/1-+sin2r). 


Rene 5 (2z+5)11 VS zx = 
92, + [EE a 1193. 2 ( 5 +2Vr- 


—21n|14 21): 1194. In ner 1195. 2arctg Ver — 1. 


V2+1+1 


- 3 G 
1196. In z—In2ln [in z+21n2. 1107, MERE | 1198. À (—2) x 


XVe" +1. 1199. À (cost z—5) V/cos x. 1200. In 


Z 
Indication. Poser +. 1201. + VT-R+S arcsin zx. 
1202. LE VI-B-< 2—z?, 1203. V/r°—a—a arccos — . 
1204. arccos + si rx > 0 et arccos (—<) siz<0%.[Indication. 
Poser 2=— . 1205. V/72-F1—In SAR . 1206. me 


Remarque. On peut prendre le changement de variable = 


à la place d'une substitution trigonométrique. 1207. SVi=+ 


= 2 
++ arcsin z. 1208. 2arcsin V/z. 1210. . V/z2— 0? ++ In | z + 


+ Vz2—ai|. 1211. zlnz—7x. 1212. rarctg 2 ln ({+z?). 1213. 


z arcsin z+ Vi. 1214. sinz—zrcosr. 1215. PE FES. 


e. zin2+1 
1216. — —XIn2 


Utiliser ja méthode des coefficients ne à la place de plu- 
sieurs intégrations par parties 


1218. © ST À (972—6r+-2). Solution. 


| z?e3X dr — (Ar? + Br + 0C) ex 


ou, après dérivation, 
z2e8x — (Az? + Br + 0) 3e3x + (2417 + B) esx. 


En simplifiant par e3x et en identifiant les coefficients des mêmes 
puissances de x, on trouve 


1—34, 0—3B+24, 0—3C+B, 


1 = 2. c=2. 


d'où AZ, g ? TE Dans le cas général | P, (x) eax dr — 


*) Dans la suite, dans les cas analogues, on se bornera parfois 
à donner une réponse valable seulement pour une partie du domaine 
d'existence de la fonction à intégrer. 
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— Qh(z)edx, où Ph (x) est un polynôme donné de degré nr et Q, (x 
un polynôme de degré n à coefficients indéterminés. 
TL 

1219.—e* (224.5). Indication. Voir problème 1218*. 1220. 3e 3 X 
X (23 + 92° + 54 +162 2). Indication. Voir RO 1218*. 
1221. IDR LÉ. 1222. PETER n2z ETS So: 
Indication. On recommande aussi d'appliquer la er des 
cocfficients indéterminés sous la forme 


| Ph (x) cos Br dr = Q, (x) cos Pr Ra (x) sin Br, 


où P, (x) est un poynne donné de degré n, Q, (x) et R, (x) des po- 
lynômes de degré n fficients indéterminés (voir problème 1218*). 


xs zs In z 
nr RSS REA 2 — — —n ER 
1223. Œ In x Ta 1224. zin?r—2rinzt2r. 1225. DE Zu 
; = 2 x? 
1226. 2V/zinz—4 V/z. 1227. = H'arctgr +. 1228. < arcsin z— 


+ arcsin 2+T VA-z?. 1229. zin(z+ Vi+z)—7V1-+7t. 


&+ |. 1232 


; N- 
1230. —zctgr+in|sinz|]. 1231. an 


+in 


ci EL — COS z) 3* (sinz+coszin3) e (asinbz—bcosbr) 
| 2 RS das a+ 62 
+2 
1235. . [sin (in x) — cos (In z)]. 1236. —< (+ 1). 
= 13 
1237. 2e V*(V/Z—1). 1238. (S-a+a)inr T4 — 3 = 
z2—14, 1—7 In3z 2Inxr 2 
239,277 = br — Es 
1239. In — 2. 1240. — 1241. [In (In 2) tx 
X In zx. 1242  arctg 3r — AL In (9r2 +1). 1243. Te (arctg r)2— 
| : 5 Te 


— z arctg 247 In (1+ 22). 1244. x (arcsin z)2+-2 V/1— x? arcsin z — 2r. 


1245. — ASE Lin nl . 1246. —2/T=z aresin Vz+ 
1+V1-2 
49 ztg2z In|cos2r| 7x2? = —2 sin2r }: 
2 V/7. 1247. SE er nr . 1248. — ne Comme mue 
zcos(21nr)+2rsin(2ln7x) - z 1 
1249. TR —— . 1250. RÉEL 5 arctg z. 
Solution. En faisant u—zxr et du— on a du—dret 


F CE | 
1 


Er A Dr LE CBS EC 
479 


VU — 


z 1 7e Î z z 
DETENTE arctg x +C. 1251. arcig re) : 
Indication. Utiliser l'identité 1 = ne: [(x* +a°)—z1?]. 1252. 


a 
o 


T'as 1 €  -: TERRE 
— Var x? arcsin —. Solution. Posons u= Wa—zx? et 


du—dz; d'où de et v—zx; on a | V'a— rar — 
a — ZT" 

D Vo lon | (a) 

=z Va—x — | VE x Vaï—x | VE dr — 


se Va [Vars de tar |. Done, 2[ Va ae = 
V'a— x 
ee d : Z æ Z » A 
=z Va—z+at arcsin —. 1253.  VA+#+-S In|z+ 
+VAFæ#|. Indication. Voir problème 1252*. 1254. —<+X 
x VIE ++ arcsin + . Indication. Voir FH 1252%. 
1 21 1 z —1 
1255. 5 arct . 1256. — In | — 
- 2  1z+2 A TTÉ 
1258. 5 In (2?— 72 +13)  — — . 1259. Sin (22 — 47 +5) + 
V3 V3 2 
5 9 2z+3 
4arctg(z—2). 1260. x—— In (7° +3r+4)- = —<— 
+4 arctg (z—2) 7 In (Ÿ+ 8e +4) +7 7: 
. 4xz—3 
arcsin 


1 
NES 


1257. 


te 


arCctg 


1261. z+31n(z?—67+10)+8arctg (z—3). 1262. 


1263. arcsin (2r — 1). 1264. 2+ 8 + Ve pp F3) | 
a — a 9 
1265. 3V/z?—4z+5. 1266 —2V/1—7—z:2— 9arcsin 7 : 


| 1 1 é. 1 RE FREEU 
1267. — V/5z Ait In (V5 + VE 25) 


1268. In | ——— 1269. —arcsin — 1270. arcsin X 
Der 1 — z° z 
1 zLi 
= 1271. —arcsin 1272. ————Xx 
1 ——< (x > V2). ie 5 


pes 2r+5+2iln (æ+1+Vr+2 2r-+5). 1273. EVE + 


2x +1 
z—- 


2 ——— 
+ aresin (2r — 1). 1274. 2 Vs — T— 1° ++ aresin 
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- 1, [3 
1275. Lin |. 1276. — TE arclg © 7 . 1277. In (e L 


1 —— ——  —" 
+—+7V1 FF) . 1278. —In|cosz+2+V/cosr-+4cosr +1]. 


9 | 
1279. — V1 In ins Done 1280. se 


V5 a—b 
X In = . 1281. r-+3n|r—3|—3ln|r—2[]. 1282. EX 
( —1)(z+3) (z— 1) (r—4)5 
X In TT GH — . 1283. In GET 1284. Or + 
Es 10 
' z° 4) © 0 1 TL , | 
+iln 1285. pers tu] 1286. AT 
+ | Es 
1, Fr zl6 ur © 11 8 
Fa | Ep |: "TG 22 
9 1 8 27 
PTE TRE 7 We-S MED 
, 30 z—9 , 1 
+3 In +2 1290. DIT EE 1291. z + 
z 1 z—1 1 Le 
+ In VAT . 1292. a” FENTE LS 1298. 55 * 
xin|e—31— niet] in (22-45 +5) ace (+2) 
1. (z+1ÿ 1 2r—1 
1294. — 1 Brit "eZ 1295. TV X 
z2+zW24+1 , V2 z V2 z° en . 
oi Cr arctg x - 1296. In H=rHIiT 
z . e 
D Vs. —— arc tg ——— Æ- 1297. CITES D . 1298. 
2 
aber (zx +1). 1299. In | z+i ++ 
27 +1 9 3z—17 
+ ——— arclg =" (x +zr+1). 1300. 2er 9 
1 o 15 ; 9 —1+z : 
+ in (—42z+5) + arctg (r—2). 1301. AGDE) = 


RTE 1302. — + arctg z— 


z—i 15x25 + 40723 + 33z 
Tan T6 mr]. 1303. TÆGEep as arter 
1304. x — es 1305. A X 
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X(Sin|23E+8]—In|z }+11). 1306. 5 |rt—1 En In|r8+ r4— 


1 224411—7V5 13 3 
—1|— — ln |, 1307 — + —— 
Foyer HIT VS | Tete t 
: z—#4 — z3+11 1 1 | 
+2In —_— 1308. — rs 21n S HF -#L): 1309. 
—_—— - In — 1310. In] en, x7+1[. Indication 
z—1 . __1 e. e LT 7 ! | [. e 
1 1 
Poser 1—(zx7 +1) z?. 1311. In|zx| 5 In] z5+1 [+ EE ETES 
1 1 z+i 1 
1312. j arctg G+1)—— arctg D —- 1313. — D —1ÿ 
1 1 1 1 1 
CRD CS RD CR 4 — RES RD CERUNES mme 
Fa TG —iÿ" 1314. SE + JS TZ arctg z. 


—1)3  3(z—1} 3 ee 
145. 2V/z—1 LEE à ] 146.5 2 V'(az + - 
—5b Ÿ'(az+06)2]. 1317. 2 arctg V/r+1. 1318. 60/23/42 V/z— 


—6in({+$/ x). 1319. + 2/3 + V4 B_+ Vra+t2Vz— 


Le = 1) 
—6$/ z—3Inlit Garctg/ x. 1320. 1 (Vz+1—1) — 
vÆ n | HY/z1+ a g/z n 2L2LVeti 

2 2Vrz+1H1 L A 

_ VE ArCLE ———— TE 1321. 2 V/z—2 V/2arctg ER 
1322. —2arctg V/1—7x. 1323. = L (2—2)+ net Val 
… À st, 2 . 22 AE) 
1324. rs Ds + TE —— arctg V3 7 Le Er 2— ET 


1325. nee, 1326. Eye sri+ In(2z:—1+2%X 


X Vzri—r+1). 1327. nn z®. 1328. (= 
5 1 = 
7 #+rs) Vire? Gin (z+ V1+ 322). 1329. (a 2 +55) X 


—— 3 À = 1 : 
XV/z —Î—-Sarcsin —. 1330. VE + arcsin X 


Ms > (2z—1+2 Vr—r+1). 


gt. gg, 2 


z—+1 
4 1172 NM'ARELSS ZSHITHL 4 

1332. ; 1333. arctg X 
2 Vi+2n MEET nd 2; 


4 82 


xi/ TE. a GEO VER, gogs, Lin CU + 


373 10 2541 
ue arctg = où z=Ÿ 1+75. 1336. 1 Dates 


8 z(2+23)7% 


1 
1337. —2 VE # 44,2 1338. sinr—-3 sin z. 1339. — cos x +- 


sin z sin6 z 


++ cos + cosÿz. 1340. 1341. Es coss =— 


3 5 ‘ 4 2 
Loos, 42, SE. 1 ohisns, 1323 
nr Li ° 2 2 sin? x : " 8 
sin2z , Sin4x zx  sinär sin4z , Sinÿ2z 
na D ct a Tan CCE 64 48 


1346. ste 15 sin F4 gs + pq Gr. 1347. —ctg r— 


cts 2 EL _ctgÿz  ctg5z 
en 1348. brie g tu9 + 5 tg5z. 1349. D ÉD. 
1350. gr BE 2ctg2r. 1351. Lipr+3in|tgz|— 


2 
Æ [in 


[En 1353. 


nn 
2tg° zx 
| 1 
Te . 1352. ee 
2 
z Ed 
&(+++) 
sin 4z 3 sin 4r 
Tocost4z t 32cos47 | 32 g 
ctg x 
2 


+21In 


z 
2 


+ In 


1355. 


135 — COS z 3cos z 
| ° NES ‘Bsin?z 


++ in 


FA 
g—- | e 
tg (2:47) È 1356. 


— 
9 
Xtgor—z. 1357. — —Ïn|sinzx|. 1358. = ctes z+ctg r+z. 


- z z z zx? 


Ho 11 
ee .… 1361. _, 1362. —$ Ÿ cz+ + f'cosi07— 


ù poor VGz 1 2+2V/2+1 
; 2V2 #—-:V2+1 


4 zV2 . — cos8z , cos 2r 
775 “te 4 " Où 2 Vigz. 1365 — 16 Z 
1366. — SRE pe PE. 1367. _ sin SE + 3sin +. 1368. 2" 

| 1 
X cos + cosz. 1369. LS + + cb . 1370. FAURE 


__sin (2œt +) SE sin9z , sin 7z 1 
TT . 1371. + ——— 55 — + —— D: 1372. 57 cos 67 — 
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L_ cos ar cos2r. 1373. LI cr 1374 l 
— —— COS ALI — — COS ZT. — In | ———— |, 4. — 1n X 
46 8 4 & +2 | 7 


x] te ++): 1375. 2—tg +. 1376. —r+tgztsecz. 1377. 


T 


tg ——59 
2 z 12 5 
In RÉ TEES . 1378. arctg (+185) . 1379. 7327 MX 


X|2sinz+3cosz|. Solution. Posons 3sinr+2cosrz=ax 
X (2 sin z+-3 cos r)+-B (2 sin z+-3 cos x)’. D'où 2a —3f—3, 3a+2B—2, 


12 : 5) 3sinxz+2cosz 12 
one a sr OA | eme ene = 1) 
5 (2 sin z +3 cos x)’ __ 12 5 L 
— 43 oeineicoe 13 z— 57 n|2sinz + 8cosx|. 
1380. —In|cosz—sinz]. 1381. Larctg ( Re } . Indication. 


Diviser le numérateur et le dénominateur de la fraction par cos° x 


1382. _ arctg (Vite) . Indication. Voir problème 1381. 
V5 V5 
1383. ie 2182+3—V13 . Indication. Voir problème 1381. 
V/43 |2ter+3+7V13 
1384. Fil E— . Indication. Voir problème 1381. 1385. 
1 . ; 1 In V2+sin2z 


1386. In (1-Lsin?z). 1387. 
ca 2V2 EVA EPTTÉ 


7 2({—cosx)? ‘ 


2tg——1 
1 5—sin z 2 Dir 4 
1388. 7% In dine ‘ 1389. V3 arctg V3 75 * 
X nhetg = — Indication. Utiliser l'identité 
2V2 
1 1 1 
(2—sinz) (3—sinxz)  2—sinrz 3—sinz 1390. —z+2lnx 
z 
Ps 1—sin rx +cos x 
KX{[——— |. Indication. Utiliser l'identité ———— = 
z 1+ sin z— cos z 
2 ch° x D 
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sh SE sh4 x z ,Sh4z | z 1 
-- / ——— CR © " : RCE PRES 
DT 1308. TT. 1394. +. 1305. In|'th Z +. 
1396. — 2 cth 27. 1397. In (chr ne z—cth =, 1399. 


9 3 th— +2 
arctg (th r). 1400. arctg (ou = —= arctg X 


vs 


X (ex V5)) . 1401. EE À. Indication. Uti- 
— 1 

Je *: LI Ld D  — > r/ ) 

liser l'identité ———— = (sh z4-ch x). 1402. 72 In(V2chr+ 


+Vch 2z). 1403. 2 V3—2:— 7 4- 2 arcsin = 5 : : 1404. = X 
x V2Fai+in(s+ VIT). 1405. E VIF In (2+ 
LVIEZ). 1406. = 
a —— —— {| 
1407. + VÆ#-4-2ln hohiite : 1408. Va+i-ex 


XIn|2r+1+2 Vz+z]. 1409. Ve —8In|z—3+ 
LV/z2—67—7|. 1410. _ (2r + 1) (872 + 8x + 17) Vritr+1+ 


VERT + iIn(e—i+ V2). 
he 


+ in (2x +1 +2 Vztr+i). 1411. 2 — . 1412. 

z—1 1 z V2 1 
————— . 1413 ——arctg ——— . 1414. — InX 
4 Vr—2r +5 V2 Ë V1—7 2V2 


x Lie Vitate V2 | 1415. (252204528564). 


ne > 
1 z x COS 3x 
t/ es Le A RP ie 4 RP ÉRRe 
1416. G (= Le 5 — sin 67 L G cos Gr GE Sin 6x) . 1417. G e 


Sin3T  zrcoœsr sin z 


SR FOR REC PENSE HE 2—sin2r—cos2r). 1419. 
x /9sin? 4 Sin 4 x 
+— (EEE LR EE Re) : 1420. [r (sin z-} cos x) — 


— sin z]. 1421. EEE + in (ex +2). 1422. r—In x 
X(2-+ex+2 VeixErt1). 1423. + [2 zS ]n HE Fin (1 —- x?) +2 |. 
1424. ant + VIF 2 VA (VIE 42. 1425. 


x? 9 5x + 6 7 — 
— ————— |: — 2) — 207 — 25r° — 3. 
( 5 100 ] arccos (5r — 2) 100 Or—25r° —3 
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sinzchzr—coszxzshz 


1426. 5 


er Lee Le + 


+@n—3 ns]; ee (arte): = x 

Rene + arctg + | . 1428. 7, — ee + 
n r—° Fe n= + os An = ee = 
—DSESNE À cos z sin? 22 cos z. 1429. 7 = est 
HT ss nageurs toinlie(S+e)|: nes 


9 
Fa ter. 1430. Jh—=—xe-stnlh 1;  Li0= —e"* (2x0 + 1079 + 


+ 10.928 + ...+40.9.8 ... 2r4+140.9 ... 1). 1431. 


arctg X 


1 
V'14 


A | 1432. In Vr?—2r+2—4arctg(r—1). 1433. 


ET ” 1 1 1 
+2 a É +a+—) +arctg(2z+1). 1484. —Inx 
z? , z+3 | | 1 
pape ele rs x 


_æz+1 | | z 1 z 
[Va pr) Sn sl rate). 


| 2z z+i 1 z—2 
pA = t/ rm 
1438. — (+in |). AD. EX 
_ _4 9 1/z 
je 2e, 2 ge 22, gage. 2BH2VD que. 
2—z+1 37% V3 1—2V7z 
1 4 1 1 a — 
EE  _— 4 ER 25 .. 1443. 
Vs 2 2 (et +Vr rs). 1448 
vai: (2r)5. 1444. — : de jé 


Vr+i V425—225 1 
—2(/5—2—-1%—-4ln(1+)/5—5). 1447. ns 4 


Z 1 4— 22 | 
_— : 448. —— ————— , 49. TT — 
V== 1448 D 1+z 144 ATCSIN ——— Te 
Fee 32 _9 
1450. nt, é 1451. EN VA - ? | — arcsin X 
Vz +1 8 z 8 V3 
2(r +1) i : | : 1 1 1 F z 
par Indication. mer) 1452. 5 * 


X VAS Inl2+ VE. 1453. (81) Vr-4r+ 
—_  — 

2rHtit2Ve tri || 
(2242742) Vr+2r+2 Be VERS 


++ arcsin (8r — 1). 1454. In 


1455. L 
TE HEVAFEE eV PES, 
1457. | 1458. — In|z—1[+Lin(2+:+1) 
ne EE PA ARE 1459. Lin (+ VIF. 


1460. Fe, sin 47 


2 V/(ctg z}s — 
1462. —ctg ._2VERS : 1463. = (cos® x —6) s/ cos? de 


1461. In|tg z|—ctg? 7 ctgt re 


3 

cos 9x 3 cos 5x 3 9x pe 
166 — nes — Aosimess t 40 P|8-g |. 1465. + 
" E£ 1466. sin2r. 1467. tg° (5++)+21n cos - 

z 
4tg——1 

EL 1 2 1 . 2tgz 
— ) |. 1468. ——— arctg —————. 1469 — arct ( =). 

1) V3 "873 0 8 (x 
1470. arctg(2tgr +1). 1471. rer COSec +. 


1472. arctg arctg —]. 1473 Inftgz+ 
V3 D VE : 
+2+7Vtg z+ätgz+ti|. 1474. _ In (sin ar + Va? +sin? az). 


1 1 x?  zxzsin2z cos 2x 
ee No % nt 
1475. 3 z tg3r+ 9 In[cos3r[. 1476. z z a —* 
2x 3 ——— 

1477.  (2r—1). 1478. Le. 1479. In VI—z—Lin|r— 
4 3 3 6 
1. 1480. V/1+zarctgr—In(z+ V1+zt). 
4 .  3z 1 . 5x RE | 1 
1481. w Huis 5 {0 M DCE LT 1482. TAEtgz 


1483. In|1+ctgr|—cter. 1484. ee . 1485. —2ch V1—7. 
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1 1 
1486. F Inch2x. 1487. —zcthr+Infshzr|. 1488. = Si 


{ LS _ 
+infer—21. 1489. Larctg TS. 1490. Ài/Tr FI 
4 k = 1 1+2x 10-2x : 

3 (ex +1) . 1491. Jr D: 1492. — 2 ]n 10 (- — 
T 1 —_—— Vex+1—1 

—1+ In 10 +550) . 1493. VE HI - 
249 

1494. In[—2 | 2rctez  ÿg95, À (2 aresin ++ He 

Vi+z Z 4 Z 3 

X V#-i) . 1496. + (cos Inz+sinlnz). 1497. L (—22c085:+ 
CR 2 3 1 

++ zsin 9x + 3r cos DZ + cos DT sin 5e) s 1498. 5 X 


X [ «a? 2) arctg +394 Lin (22246745 —+ 4499. TX 


XVz—z:+ (7) arcsinV/z. 1500. en. 


Chapitre V 
T2 910 __{ 
1501. b—a. 1502. Vol — 8 —- . 1503. 3. 1504. TER 1505. 156. 


Indication. On paftage le segment de l'axe OX d'extrémités 
z—1 ct z=—5 en parties, de manière que les points de division for- 
ment une progression géométrique: zp—1, zZ1—7gq, 72—704?, ... 


.. In = To. 1506. In 2 . Indication. Voir problème 1505. 
1507. 1—cosz. Indication. Employer la formule sinaæ+ 


+ sin2& + ... + sinna — —— [ cos + — cos (+5) a | ; 
| 2sin CE l = FA 


In a ? db In b 
cos z 


2Vz 


=nn(n=1,2,3,...). 1514. In2. 1515. — À, 1516. ex —e-x = 2 sh z. 


1508. 1) _ . 1509. In r. 1510. — V1 +74. 


(1511. 2re —e7*. 1512. + _ cos —. 1513. z— 


8 
1517. sin r. 1518. = Solution. La somme = + + +... 
n—1Â 1 fi 2 n—1 " Her 
ee dr (++... + : } peut être considérée comme 


la. somme intégrale de la fonction f(r}—zsur le segment [0,1] 
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1 
Donc, lim s, — EZ a+. 1519. In2. Solution. La somme 
ñ—»00 Se 
0 


1 1 1 1 1 
Sn = + + ——© 
dl fortes) 


peut she considérée comme la somme intégrale de la fonction 


Ï (x) = 


— sur le segment [0,1], où les points de division sont de 


1 
k di 
L — —— Æ— 2 .…. . F = — A 
la forme zg = 1 + . (k=1,2,...,n). Donc, Jim s (= In 
0 
5; 521, LL. 1522. 100 _ 33 1 T 4524, 16 
1520. Dit 1521. 3 - 1522. 3 33— . 1523. Z- 1524 3 
1525 = 1526 k In - 1527. In ol 1528. 35 EE, 32 In 3. 
52. —Z. 15 5 in. 1527. gs 15 D — 
1529. ie sin à 1530. In + . 1531. cd 1532. 1— 
1 : 1, 145 ,. x 1 
73: 1533. . 1534. ru . 1535. 3 — In SEE HE 1536. TS 4% . 
D A àE s - 8 a 
1537. —. 1538. In 2. 1539. 1—cos 1. 1540. O0. 1541. —— : — . 
3 93 6 
1542. arctg e—+— . 1543. sh 1— . (2) . 1544. th (In3) — 


—th (In D=— . 1545. — + + sh 272. 1546. 2. 1547. Diverge. 


1548. 


er sip<1; diverge sip>1. 1549. Diverge. 1550. 2 


1551. Diverge. 1552. 1. 1553. À 1 si p>1i; diverg. si p<«<l. 


1554. TX. 1955. 


. 1556. Diverge. 1557. Diverge. 1558. 


1 
V5 


In2 
1559. Diverge. 1560. —L—, 1561. Diverge. 1562. -L. 1563 
° Ina j  k° 8 


1564. + in 3. 1565. 3 V3 . 1566. Diverge. 1567. Converge. 
1568. Diverge. 1569. Converge. 1570. Converge. 1571. Converge. 
1572. Diverge. “ii Converge. 1574 Indication. Bip, q)= 


1/2 


f(x) di + f(z)dr, où f(x) — 207 (1 — r)2-l; puisque 
1/2 
Jim f(r)zi-P—1 et lim({—r)l-2f(r)=1, les deux intégrales con- 
X— 0 X—r 1 


4189 


vergent pour 1—p <1 et 1—q<1, c'est-à-dire pour p >0 ct q > 0. 
Î oo 

1575.Indication.[(p)= | f (2) az+ | f(&) dr, où f(x) =zP-le-x. 
- 0 1 


La première intégrale converge pour p >0, la seconde pour p arbi- 


E 
2 2 d 
traire. 1576. Non. 1577. 2 V2 (Ve dt. 1578. = : 
V1+sintt 
E 
6 


In3 co 
1579. | dt. 1580. LÉ ae. 158. z—(b—a)t+a. 
In 2 


1582. 4—21n3. 1583. 8— — x. 1584. 2— TU. 1585. 


23 2 V5 


xl x = x 

1586. ——. 1587. 1———. 1588. 3——. 1589 4—7x 
2V1+0 4 V 3 

1 1+2 V7 > 4, x ja? 
3 

1594. J- 1599. +1. 1600. 1. 1601. < ES. 1602. Leer+1). 
a ; b k 

1603. 1. 1604. a LE 1605. as-tu * 1606. Solution. F(p+1)= 


©œ 
= À zPe-x dr. En intégrant par partie avec zP=u, e"* dr =dv, d'où 
Û 
du = pzP làr, v— —e-x 


P(p+1)=[—zPe-*], +p [ æzP-le-x dr = pT (bp). (*) 
0 


Si p est un nombre entier, alors, en appliquant la formule (*) p 
fois et en tenant compte de 


[se e) 
r(D= | exar=1, 
) 
on trouve 
l(p+1)=p! 
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4.3.5... — | 
1607. Ia= ÈS CRD À, si n—2k est un nombre pair : 


2. 4e 6 e e LI 
ln TRS ET Si n=2k+1 est un nombre impair. 
123 637 
=: ho : 


.. (p—1)!(q—1)! 1 (= n +1 À 
1608. TP ET 1609. 5 B ——, 2) . Indica- 
tion. Posons sin? z—t. 1610. a) Plus; b) moins; c) plus. Indi- 
cation. Tracer le graphique de la fonction à intégrer pour les 
valeurs de la variable appartenant au segment gi "intégration. 


1611. a) La première; b) la deuxième; c) la première. 1612. à : 

1613. a. 1614. À. 1645. +. 1616. 2 arcsin + . 1647. 2< I < V5. 
= 2 2 n°? 

Indica da ion. a fonction à intégrer est à croissance monotone. 


9 
1621. + <r<Li Ve . 1623. +. 1624. 1. 1625. L. idées: 
1 


tion. Prendre en considération les signes de la fonction. 1626. 4 . 


1627. 2. 1628. In2. 1629. m2ln 3. 1630. na°. 1631. 12. 1632. À p 
1 


3 
1633. a+. 1634. 10 + . 1635. 4. 1636. =. 1637. T_ 1. 


1638. e+ 2 —2= 2(ch1—4). 1639. ab [2 V3 — In (2 + V3]. 


Lt 
. 


1640. £ na. Indication. Voir appendice VI, fig. 27. 1641. 2a%e-1. 


1642. À. 1643. 15x. 1644. £ In 3. 1645. 1. 1646. 3xa°. Indica- 


tion. Voir application VI, fig. 23. 1647. «° (2++). Indica- 


tion. Voir appondice VI, fig. 24. 1648. 2n++ et Gr—+ . 


1649. = PRE et & Re 1650. À a ab. 1651. 3ra?. 


1652. x (b®+2ab). 1653. 6xa*. 1654. La. Indication. Pour la 
boucle le paramètre t varie entre les limites 0O<t<+o. Voir 
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appendice VI, fig. 22. 1655. 3 rat. Indication. Voir appen- 
dice VI, fig. 28. 1656. S8na?. Indication. Voir appendice VI, 


o 2 
fig. 30. 1657. 14”. Indication. Voir 


2 a. 1662.. 


3" 1658. a°. 1659. Z 


appendice VI, fig. 33. 1660. Les 1661. 
TESTÉ 1663. a° (+ 5). 1664. x V2. Indication. 
(1—e? 

Passer aux coordonnées polaires. 1665. À (0V/10—1). 1666. 


Vh—a. Indication. Utiliser la formule ch?a&—sh? a— 
1667. V/2-Lin (1-- 1/2). 1668. VIe V/2+-In Venere | 


1669. 1-2 In À. 1670. In(e+ V/e—1). 1671. In(2+V/3). 1672. 


5 2b — 
Lee 1). 1673. aln +. 1674. 2a V3. 1675. In 
sh b 1 


.- 4676. —aT?. Indication. Voir appendice VI, fig. 29. 
4 (a3 — b3) 


+ a — b — 


1678. 16a. 1679. ra V1+47°+ Sin (r + 


HV 1-+HA4xE). 1680. Sa. 1681. ch di 1682. VC 


” : pu b 
File 1683. CREER 1684. Z li+in3l. 168 


30 
1686. À rat. 1687. ci T (24462). 1688. La. 1689. "+ 


4 e 
Re 
G _ 1693. | as. 


(15 — 161n2). 1697. 27r°a3, 


1690. y=+ x. 1691. Ne vy = 22. 1692. 


4 3 
1694. Z TP? 1695. 30 * 1696. 


+ .… 4699. 16 1701. a) 5ras: b) 6x3: 
__ 32 8 

(9x2 16). 1702. Fe a. 1703. nas. 1704. no. 1705. 

tes | +ab) 1706. rabh 128 8 


—— a, 7 2 

. #4 D. 1707. 5 9. 1708. = math. 
16 

x ° 


1709. es 1710. — «3. 1711. sa? V/pq. 1712. aabh | 
1713. 2. 1714. VATENTE 16 Da (5 V5 — 81. 1715. 


ai 


3 
3 3 
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2n [V2-2 In (V5 H 1). 176. x (V5— V3 Laln ED. 1717. 


Ta° TXa° 


x [V2+1n (1+V2)]. 1718. qu (ee 244) = (2+sh2). 1719. 


12 

5 Ta. 1720. Te (e—1) (+ e+4). 1721. 4x°ab. Indication. 
Ici y—=b+ Va?—zx?. En prenant le signe plus, on obtient la surface 
extérieure du tore et en prenant le signe moins, sa surface intéricurce. 


1722. 1) 2xb° + SE arcsine; 2) 2x%a° + a. In ES , OÙ e— 


ee (excentricité de l’ellipse). 1723. a) —— : b) 16x°a° ; 
9 9 

C) À ne. 1724. TE na. 1725. 2rta° (2— V/2). 1726. À no. 1727. 

Mx=S VEÉTE; My=Z Va. 1728. Ma—  My= 

ai —- -— a 73 — 

1729. Mx=My=—; Toi gs 1730. Mx=My=c"; L—=Yy—= 

_2 à =. = _a 2+sh2 - __asina. 

= +0. 1731. 2r1a°. 1732. x —0; IR 1733. z — Fe 0 

_ _- - À - 4a -  4b — — 

y =0. 1734. T=Na; IF 1735. FT 371! = 3x: 1736. x —y— 
) 


= 5 - 1737. z— a; = a. 1738. (o; 0; 5) . Solution. On 


partage la demi-sphère en zones sphériques élémentaires d'aire do 
par des plans horizontaux. On a do—=—2xa dz, où dz est la hauteur 


a 
27 | az d= 


de la zone. D'où = — = . Grâce à la symétrie, on a = 
— y —=0. 1739. Aus de la hauteur à partir du sommet du cône. 


4 
Solution. Partager le cône en éléments par des plans parallèles 
à la base. La masse d'une tranche élémentaire est dm; = y1p* dz, où 
y est la densité, z la distance comptée à partir du sommet du cône 


à 2 
x ET 
i 3 
au plan sécant, ps. D'où Be —— = Th. 1740. 
| ZA 


3 : = — 
(o: 0; +50) . Solution. D'après la symétrie z=—y—0. Pour 


déterminer =, partageons la demi-sphère en tranches élémentaires par 


493 


des plans parallèles horizontaux. La masse d’une tranche élémen- 
taire est dm—xr?dz, où y est la densité, z la distance du plan 


sécant à la base de la demi-sphère, r — V'a—:° le rayon de la sec- 


tion. On a Z = —— —— — La. 1741. ZI — a. 1742. TI, — 
— ña3 
3 
À use = 056. 1743. 1—2 ht. 1744. La= Lab: Ip — 
= s 4 = * : 15 . * {az »” 4b 
1 


xasb. 1745. 1=+ x(Ri—R{#). Solution. Partageons la cou- 


ronne en couronnes concentriques élémentaires. La masse d'une cou- 
ronne élémentaire est dm—y2xr dr et le moment d'inertie 1=2x X 


Ra 
x | Bar= + x (R$—R$), (y=1). 1746. I= RRH y. Solution. 
R: 


Partageons le cône en cylindres élémentaires parallèlement à l'axe 
du cône. Le volume du cylindre élémentaire est dV—2srh dr, où r 
est lo rayon du cylindre (la distance jusqu'à l'axe du cône), 


h=—H (1-7) la hauteur du cylindre élémentaire ; alors, le moment 


vrRSH 
10 


R 
d'inertie est Z= | 21H (1-7) rS dr = , où y est la den- 
Ô 


sité du cône. 1747. 1=< Ma?. Solution. Partager la boule en 


cylindres élémentaires d’axe le diamètre donné. Le volume élémen- 


taire est dV — 2xrh dr, où r est le rayon du cylindre, h— 2a 1-5 
F 3 
sa hauteur. Le moment d'inertie est Z—4xay Pis rs dr — 


= + nasy, où y est la densité de Ja boule et, puisque la masse est 


M = + 2%, on a = + Me. 1748. V—2x°ab, S — 4n°ab. 1749. 


2) 2=ÿ—< 0; b) == p. 1750. a) z—0, =+ —. Indi- 


cation. Les axes de coordonnées sont choisis de manière que l'axe 
OX coïncide avec un diamètre et l'origine des coordonnées avec le 


centre du cercle; b) =. Solution. Le volume du corps, un 
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cône double obtenu par la rotation d'un triangle autour de sa base 


est = ab, où b est la base, À la hauteur du triangle. D'après 


le théorème de Guldin, ce même volume est V = 2nz bp, où x est 


la distance du centre de gravité à la base. Donc 2-2. 1751. vopt — 
ni? 
b 


2 


— . 1792. 7 1 (: ++) . 1753. = sin ot ; Pmoy = P0- 


2 A a . 
1754. S — 103 m. 1755. v=—— In (>) : h= 5 | bn —(a— 5) x 
a æ TY e e Là id 
x In |. 1756. A=—- RE. Indication. La force élé- 
— ve 


mentaire (force de pesanteur) est égale au poids de l’eau contenue 
dans une couche d'épaisseur dx, c'est-à-dire dF =yxR? dr, où y est 
lé poids de l'unité de volume d'eau. Donc, le travail élémentaire de 
la force est dA—ynR?(H—zx)dr, où zx est le niveau de l'eau. 


1757. A—4 YRÈH®. 1758. A= TT R4.TM 20,79-104 = 0,79-107 kgm. 


1759. A— yrRSH. 1760. A — Ao=mgR. Solution. La 


mM 
r2 
distance comptée à partir du centre de la Terre. Puisque pour r=R 
on a F—mg, alors kM=—gR?. Le travail cherché est À — 


R+h 


force qui agit sur le corps de masse m est F—=k , où r est la 


mM , 1 1 __ mgh : 
L | RTE dr=kmM Gr) Pour 4 on a 
R 
Ao=me£gR. 1761. 1,8-104 ergs. Solution. La force d'interaction 


entre les charges est F— Ed dynes. Donc, le travail fourni lors- 


qu'on déplace la charge e, du point z, au point z: est A— 
E « 
ego À 25 eue (4 À) = 4 8.104 ergs. 1762, 42 800% in 2 
= Coti a — Co (=-=)- >9° ergs. °. A — xrin2 gm. 
x1 ; 
Solution. Dans un processus isothermique pv=— povo. Le travail 
fourni par la dilatation d’un gaz passant du volume v, au volume v, 
LT 
est a= | pdv= poroln +2. 1763. À = 15000 kgm. Solution. Dans 
LA 
un processus adiabatique on a la formule de Poisson puhk — Pov*, où 
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Lo | 


U 9 L R-1: 

kæ1,4 D'où ge À PP à = [1 (2) |: 1764 À — 
ch k—1 [ l'{ 

vu 


=< ru Pa. Solution. Si a est le rayon de la base de l'arbre, 


alors la pression sur l'unité d'aire du support est P= + . La force 


de frottement de l’anneau d'épaisseur dr, distant de r du centre est 
+ 


r dr. Le travail de la force de frottement sur la couronne pour 


ae 


un tour complet est dA — r° dr. Donc, le travail total est 


a 
A = es r° ar =+ ruPa. 1765. MR. Solution. L'énergie 
Û 
mu° pr°w? 


cinétique d’une particule du disque est dK=—— — —— do où 


do est l'élément d'’aire, r la distance à l'axe de rotation, p la den- 


M  .. Mo? | 
PRE . AInSi, dK = 5 SRE r”d6. D'où Æ — 


R 
Mu? M R°? nn M 
TE Bar. 1766. K = MR%w?. 1767. K = Riu? = 


sité superficielle, 


= 2,3. 106 kgm. Indication. La quantité de travail nécessaire 
est égale à la réserve d’ énergie cinétique. 1768. p — _— 1769. p— 


6 
= CEE L11,3.408 7. 1770. P=abynh. 1771. P= A (la 


composante verticale est dirigée de bas en haut). 1772. LE £ 


LE , kMm 
1773. 99,8 cal. 1774. M — gem. 1775. ED (k est la 
4 
constante de gravitation). 1776. Su . Solution. o-{ v2str dr = 
onp ( 4 4 
= TP | tp far, TA pe _ 
7 | (e r)rar= | |, FT. IT. Q- 
0 
2b 
2 abÿ . : Li > 
= | Mu nr 2 TT Indication. L’axe des abscisses est dirigé 
0 


suivant le grand côté inférieur du rectangle et l'axe {des ordonnées 
lui est perpendiculaire en son milieu. 1778. Solution. S— 


2 
= | La, d'autre part Pa, d'où do = + dv, et donc le temps 
4 
Da - + 
; dv Q 
de démarrage est { — jE=s. 1729. Mx=—| Le t)dt + 
vi 0 
Le=-<[ er Le (1-5 - 
+<a=-< [x + Sr (1 r) 1780. M, — 


x 
= — | (z—1) kt dt + 4z= € (l2— r?). 1781. Q —0,12TRIE cal. Ind:i- 
Û 
cation. Appliquer la loi de Joule-Lenz. 
Chapitre VI 
1782. V— £ (y?— 2?) x. 1783. S — + (z + y) V42T 3 (7 — y}. 


ya? r2—y2 y — 72 


2zy ‘ 2zy ” Dry ” 


1 5 
1784. (5: 3) =; 1 (A; —1)= —2. 1785. 


2zy "… TE Vi1+z 
ner 1786. f (x, rx?) — 1+x— 7°. 1787. TE 1788. f(x) + 


Indication. Mettre la fonction donnée sous la’ forme f (+) = 


” z\° y ee 
— (5) +1 et remplacer — par x. 1789. f(r, y) — 5 


ur CU—v. 
9 ’ ITS ? 
. Il suffit de remplacer u 


Solution. Posons r+y—u, x—y=—v. Alors rx — 


u—+vu u—v =) u®—uv 


Î{ (u, v) = D) ’ po) + o) 5 
par z et v par y. 1790. f (u) = u* +2u : z2=1—1 LVy. Jndication. 
Dans l'identité z—1+f (V/z—1) posons Vr—i=u *: alors z—(u+1}° 
et, par conséquent, f (u) = u?+ 2u. 1791. f (y) = V1+y2; :— V'z ty. 
Solution. Pourr—1ona l'identité V/1+y2=1.f (+) , c'est-à- 


dire f(y)=V1+y2 Alors 1(£)-y1+(2) et :— 


=Z 7Æ + (2) "= V/12+ y. 1792. a) Le cercle unitaire de centre à 


l'origine des coordonnées y compris la circonférence (r2+ y? <1); 
b) la bissectrice y—z de l'angle de coordonnées ; c) le demi-plan 
situé au-dessus de la droite r+y—0(rx+y>0);d) la tranche com- 
prise entre les droites y = + 1, y compris ces droites (—1<y<1); 
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ce) le carré formé par les segments de droite z=—+ 1 et y—+1 
y compris les côtés (—1<z<1, —1<y<1):f) la partie du plan 
adjacento à l'axe OX et comprise entre les droites y—-+ 7, y com- 
pris ces droites à l’exception de l’origine des coordonnées (—r < 
<y<zpourz>0, z<Ly<—xz pour z< 0); g) les deux tranches 
z>2,, —2<Ly<2 et r<L—2, —2<Ly<L2; h) la couronne 
comprise entre les circonférences z12-+y2—a% et z°—+y?— 24° 
y compris la frontière ; i) les tranches 2nxr <z <(2n+1) x, y> 0 
et (22+1)n<r<(2n+2)x, y <LO0, où nr est un nombre entivr; 
j) la partie du plan située au-dessus de la parabole y——2? X 
X(z®+y > 0); k) tout le plan ÆOY ; 1) tout le plan XOY, l'origi- 
ne des coordonnées étant exclue ; m) la partie du plan située au-des- 
sus de la parabole y?—z et à droite de l’axe OY, avec les points 


de l'axe OY et sans les points de la parabole (2>0, y> V/x): 
n) tout le plan sauf les points de droites r—1 et y—0 ; o) la famille 
des anneaux concentriques 274 < 2z2+ y? < n(2k+1) (4—0, 1, 2...). 
1793. a) Le trièdre z2>0, y>0, z> 0 (y compris la frontière); 
b) les Ier, J1IC, IVC et VIII trièdres de coordonnées (la frontière 
non comprise) ; c) le cube limité par les plans z—+ 1, y—+1 et 
z=—+1, y compris les faces; d) la boule de rayon 1 de centre à 
l’origine des coordonnées y compris sa surface. 1794. a) Le plan; 
les lignes de niveau sont les droites, parallèles à la droite x +y—0 ; 
b) paraboloïde de révolution ; les lignes de niveau sont des circon- 
férences concentriques de centre à l'origine des coordonnées ; c) para- 
boloïde hyperbolique; les lignes de niveau sont des hyperboles 
équilatères ; d) cône du second degré; les lignes de niveau sont des 
hyperboles équilatères ; e) cylindre parabolique dont les génératrices 
sont parallèles à la droite z+y+1—0; les lignes de niveau sont 
des droites parallèles ; f) la surface latérale d’une pyramide de base 
rectangulaire ; les lignes de niveau sont les contours des carrés 
obtenus en coupant Îla pyramide par des plans perpendiculaires à 
l'axe des z; g) les lignes de niveau sont les paraboles y—Cz? ; 


h) les lignes de niveau sont les paraboles y=C V/z: i) les lignes 
de niveau sont les circonférences C (r?+y®)—2x. 1795. a) Les para- 
boles y—C—zx?(C > 0); b) les hyperboles zy—C(|C|<1); c) les 
circonférences 2° + y2—C?; d) les droites y—ar+C;e) les droites 
y—=Cz(z = 0). 1796. a) Les plans parallèles au plan z+y+z:=0; 
b) les sphères concentriques de centre à l'origine des coordonnées ; 
c) pour u > 0 les hyperboloïdes à une nappe de révolution autour 
de l’axe OZ; pour u < 0 les hyperboloïdes à deux nappes de révo- 
lution autour du même axe; le cône z2+y®—z:—0 (u—0) parts e 
les deux familles de surface. 1797. a) 0 ; b) 0; c) 2; d) e%, e) la 
limite n'existe pas; f) la limite n'existe pas. Indication. Pour 
b) passer en coordonne polaires. Pour e) et f) considérer les variations 
de z et de y sur les droites y— kr et montrer que l'expression don- 
née peut tendre vers des limites différentes en fonction de x. 1798. 
La fonction est continue. 1799. a) On a un Roine de discontinuité 
pour zx—0, y—=0; b) tous les points de la droite z=3y (droite de 
discontinuité) ; c) courbe de discontinuité, la circonférence z°+ y°— 
— 1; d) courbe de discontinuité, les axes de coordonnées. 1800. 
Indication. En faisant y—y;—const on obtient la fonction 


2x - e. e Ld 
Fi = qui est partout continue, puisque pour y; = 0 le dé- 


498 


nominateur z3+y? #0 et pour y;—0 q1(z) =0. De même, pour 


1 


z—z,—const la fonction @: W)= = x est partout continue. Par 


rapport à l'ensemble des variables ‘x et y la fonction z est discon- 
tinue au point (0, 0) puisque lim z n'existe pas. En effet, en passant 
x—0 


y—0 
aux coordonnées polaires (r—=rcosq, y=rsing) on a z—sin 2, 
d'où on voit que si r—+0 ct y—0 de manière que = const (0 << 
<< 2x) alors, z—+ sin 2p. Puisque ces valeurs limites de la fonc- 
tion z dépendent de la direction œ, la fonction z n’a pas de limite 


pour z—0et y0. 1801. + —3(1#— ay), = 8 (2 — ar). 
ôz 2y 0z 2x 0 _ y 02 
1802. de Gin 4 Guy 1803. à: 2 — 
02 z Oz y L z 
——. 1804 ———, ———— —. 1805 — — 
Ôz Va y? ôy V/z2— y? Ôz 
y? ôz Zy oz 1 ôz 
= —— 5, = 57. 1806 —————, -—— 
(z21y2)/2 y (z2 + y2)/2 Ôz Vzr+y 0y 
= PRES 160 Es 
VAR (zLVZ Eye) " dx 2x2 y  Oy zx y? 
oz GE | oz y Sn— y Oz 
—— U-1  — — 7 . —= ——— MN ie 
1808. 5e —VaV, dy zu In z. 1809 E 5 € cos — , Fr 
y ER CNT 
io os L Fe 2 _zy? V/2r2—2y? 03 _ yet V2r— y? 
z z° ôz  |yl(ri—-yt) * ôy [y | (x — y) 
811. À Logis, Le hou LE. 182 À 
z  Wy y 0 2 Vy Vy 


u ou 
— y2 (zy)t-1, F5 — 22(ry)z"1, 7 — (zy})z In (zy). 1813. ei — yz*V In z, 
ou 


ou | 
=22%Vlnz, ==zyzvt, 814 f (2, =,  fy@ 1)=0. 


1815. fLA:250=4, H(:2:0=4, f(4:2:0=5. 


1820. —— 7, 41824. r. 1826.  z—arctg 7 
(2 +ye+ 2) est 
+ p(x). 1827. = +y?ln z+siny +. 1828. 1) tga—4, 
1 1 8S 1 
tgB— 0, tg = 7; 2) tg & — co, tgB—4, tBY=—. 1829. —— = h, 
68 14, à 1 . 
5 = 2h 5 (e+b). 1830. Indication. Vérifier que la 


fonction est égale à zéro sur tout l’axe OX et sur tout l’axe OF ct 
utiliser la définition des dérivées partielles. Se convaincre que 
12 (0, 0)=#f;,, (0, 0)—0. 1831. Af—4Azr+ Ay+2Az®+2ArAy + Ar°Ay ; 
df = 4dz + dy ; a) Af—df—8 ; b) Af = df — 0,062. 1833. dz—3 (7 —y) X 
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o _ 4 
X dr +3 (y®— zx) dy. 1834. dz— 2zy9 dr 3xr2y? dy. 1835. dr 53* 


X (zy® dr—z°?y dy). 1836. dz—sin 2r dr —sin2y dy. 1837. dz=— 


= y2rv-1 dr + x (1 + y 1n x) dy. 1838. ds 2 5 (zdr+ydy). 1839. 


z+ y 
= (ar = a). 1840. dz — 0. 1841. de (at) 
1842. df(1, 1)=dr—2dy. 1843. TR 1844. 
du AT (zdr+ydy-+zdz). 1845. du— (+2) 
AY eue (1E) more (a+ Si (or 5) a] 
4846. du= (vdst+ray- a). 1847. 46, 4 5= 


=2 (5dz — 3dr — 4Ady). 1848. di — 0,062 cm ; A! —0,065 cm. 1849. 75 cmS 


(par rapport aux dimensions intérieures). 1850. 5 M. Indication. 


Annuler la différentielle de l'aire du secteur et trouver la diffé- 
rentielle du rayon. 1851. a) 1,00 ; b) 4, Le c) 0,273. 1853. À 4 m près 


(plus exactement à 4,25 m près). 1854. 1 1855. da = = (dy cos a — 


t(t1 141 

: 2 (tint—1) du _t z z 
— dz sin &). 1856. = (lie 1857. PT 4 (5-5) : 

du (+ 1)tgé  ({2+1)lnt du 
1858. ——2lnttgt+ EH, 1859. = = 0. 
1860. = (sin x) *(cosrctgz — sinzinsinz). 1861. = 

Dr ie a[ 

_ æ2+y D RDS eue LEE 
+]. 1868. PE 22f, (uv) +yesvfs (a, »); CRE 2uf, (u, v)+ 
zexvf! (u, v). 1864. #0 1. 1865. Ley CE 


X f° (+1); 5 (2 +— =} (= ++). 1867. ACTES 


+ q" (a) fi (es y, 2) + F2 Ce v, 2) Lb£ Ce, +, (2 v) (2). 1873. Le 
périmètre eroît à la vitesse de 2 m/s, l’aire croît à la vitesse de 70 m£/s. 
4 

1874, LEPTS 4875. 20 V 52/2 5—274/2 km/h. 1876. _9V3, 

Vi+e + : 
1877. 41878. V2. 1879. ee . 1880. - 1881. 
1882. a) (2: 0); b) (0; 0) ù (131); c) (7: 2; 1). 1884. Di 3j. 
1885. 7 (5é— 39). 1886. Gi+3j+2Kk. 1887. |gradu|=6; cos a— 


cos a+ Se B+cos Y 
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n 9 1 3 
= = —— cos —— 1888. cos = ——— ° 1889. t A 
cos Ÿ P 10 8 P 


3” 3 3 
92z abcy? 02z 
Ph LA . Po [e) ’ 2 — 
m 8,94; = 83°37". 1891 rc Er Te ET 
abczy _ 62z aber? 9 Pz 2 (y—z°) 

(b2r2 + a2y2)"/2 | EPS (b* 22x24 age) 2 Or? (+y} Ù 

_. 2x _ 02z . 4 1893. d?z zy 
0z0y (r+y}'" O2 (+ y} CELTIER Gay y 22° 

02z Or  r2—zx? du d?u 
1894. dr Ôôy = V. 1895. Era = RES pi 973 — dy — + = —=0 ; 
Ho ue — a-1,B-1.v—1 

dx dy Oyôz Ôz0r de + Ôx dy dz = Gps 27. 


1898. rs —2ycos(2y)—2zsin (2). 1899. fix (0, 0)= m (m—1); 


y (0, 0)=mn ; fyy (0, 0)=n(n—1). 1902. Indication. Vérifier 
en su (lisant les règles de dérivation : LR définition de la dérivée 
T?— y" x°y 
partielle que f£ (x, y) =y EE + par | (pour 2z2+y2E 0), 


Îz (0, 0) —0 et donc que pour z=—0 et y quelconque f£ (0, y)= —y. 
D'où f:, (0, y)= —1, en PHeUPr fxy (0, 0) — —1. De même, on 


trouve que fix (0, 0) —1. 1903. = 2fu (u, v) + 4rtfo, (u, v) + 
+420 f (us 0) 85e (us 0) à 32 (0) du fu (2, 0) 22242) X 


X fuo (u, v)+zyfro (u, v); EM = 2fu (u, v)+4y?fiu (u, v)+4zyfto X 


X (u, (u, v). 1904. = fxx + 22% + f22 (px)? + f2P5x. 
1905. = fuu (px)? + Lu, f5o (P3) + fuPrx + fobrx : = 
d2z 


es dE Gabu + bpu) + ob by + Papa + fous x = 


= fuu (p)° Heu but fon (PU + fe Puy + oby 1914. u(z, y) = 
plz) (u). 1915. u(z, y)= pu) (y). 1916. d2z—exv [(y dr + 

RAS 1917. d'u — 2 (x dy dz +- y dz de z dr dy). 1918. d?z— 

z \XY 


= Ag" (e) (x dz + y dy}? + Vo" (4) (4x + dy?). 1919. dz — (= ; 
x (vin dr+zin du) d?z— (=)" [(yim +4) X 


X dr? +2 (ni +ne) dx a+ (= +) dy |. 


1920. d°z — a*fuu (u, v) dr + 2abfu, (u, v) dr dy + b? 2f50 (u, v) dy?. 
1921. dôe = (yeñ far ef fau + 296% fun VReE fs 0) d23+ 2 (ebfs + ef! + 
+ zeVfou + ex$U (1 F Zy) fuo + ye*fo0) dr dy + (zelfu. + relfou + 
+ 2rextuf} D + fo) dy. 1922. diz— ex (cos y dr3 — 3 sin y dx? dy — 
— 3 cos y dr dy? + sin y ds). 1923. dz— — y cos rdr3— 3 sin r dr? dy — 
— 3 cos y dr dy® + x Sin y dy3. 1924. df(1; 2)—0; d?f (1; 2) —6d1r3+ 
+ 24dr dy +4, di 1925. d°j (0, 0, 0) = 2472 +. 4 dy? + 6 422 — 4 dr dy + 
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+8 dzdz+4dydz. 1926. zy+C. 1927. 2y— sin 240. 


19 1929. + In (z2 + y?) +2 arctg + C. 


1930. T+C- 1931. Vz3Eyi+C. 1932 a——1, b——1, z— 


= Te TL +. 1933. z2+y2Lz2bry Lzz kyz+C. 1934. zS+ 2x2 + 3zz+ 
+y2—yz—2z +C. 1935. z?yz— 3xy?z + 4zy9 + 2x + y+3z+C. 
1936.74 ++ C. 1937. V2 y2+22+C.1938. À——1. Indica- 
tion. Former la condition de Se totale pour l’expression : 


Xäz+Y dy. 1939. f2—f,. 1940. u— { f{)dz+c. 1941. À 


dz 
_ y D8 dy Six Lo prenuation dé 
roi — as T3 FT 1942. L’équation déterminant 
y est l'équation d’un faisceau de deux droites. 1943. a 
_ g*Iny dy __ y . dy y dy\ 
Î—zyx it es ar y de (y 9 (El 
_ _. y eu dy _z+ay, dy 
=3 ou : 13 (T) _=8 où —8. ”_ an de 
_(a+ (z° + y?) dy __ y. dy _ 2y 0z 
Gp 1947. D 2 gi 1948. = — 
a —yz. 92 _ 6y2—3rz—2 1949 Oz zsinxz—cosy, LE 
| æzy—7? ET 3(zy—2?) * dr cosr—ysinz’ dy 
ee 2 
—2SiNy—COSz  $g5p LL 02 1 4954, 22 _ ee 
. COSz—ysinz CE 2 dy 2° ôxz a°z 
0z ____ y, Oz ____ct(b*—y?), Oz cézy , Oz 
dy  b?2z’ 01? a2b23 * roy  a2b2z5' OS 
Ps v | 
A (a2— 72 Ÿ£ Ÿ: 
LS) psg, 4 Peu josg ge grd ay: 
a?b?z3 dx y z z 
2 2  a2 
Pr = © —_ dr? —2 . dr dy Le — dy®. 1955. dz—0; d?z- 
4 z à 
== se dy?) 1956. dep (dry); de ER (dz2+ 
dy ,. dz 1, dy , dz 4 
ne Ph , _2(z—y) ions 
Tage Prgun es PE SU * 
; ” di a du du _,. Œu 2u 
X[(z— y) + (y —:) + (z— 7) ] dz*. Tr op , Oz 9e dy — 
dy” Ôz dy "9 — Ôx 0y dy? 


__ y v us 1 ___D ONE 
1964. : NC TRREE TI er pre ET MERS = — dv — 
_ SU 0 : — Ph ay 
= —— dr dy———©> dy. 1965 du 2 2=©;:  dv— 
Au GE TA Res 
Yu Ÿs 
__—Ÿù dr + pu dy ÿz __csinv ôz _ccosv, d2 
pa oc 7 . 1966. a) D ue guy a b) = 
Yu Po! ; 
= b+u), er (o-u);ic) des feu? (0-+u) de-euto(u—u) dy]. 


Oz L sin 4z ,. 4 ; 
1967. 5 =Fr(r p) cos p—F, (r, o) —+ : ET F,(r, qpsinp+Æo(r, p)X 


cos 08 _ oc .. 92 __ © ; 
- + 1968, = — cos polg hi = y Snctg Ÿ. 


d'y , dy a Œy d?r dr 
1969. Sata tu=0. 1970. PTE —0. 1971. a) ns. 2y 7 0 , 


dy? 5 


X 


d r d do? 
b) rs —0. 1972. teu—-—,. 1973. = 
ap [+ (2) ] 


02 0. 1975. u 220. 1976, 24 1 Du, 1 où 


ôu ôu DETTE op? Fr 
d°z 1 9z dw dw — 0. 1980. Ca REA 
du? 2 


1977. -—=-—.—°7, 1978. 7 —0. 1979 
1981. a) 27—4y—2—5—0; TV R2 ES y 6: 0: 


ôu dv 2u ôv * dv ” ou? 
2 —4 — 1 


Zz—h _y—3 z2—4 ï : z—Rcosa 
3 TE dep! c) zcosa—+ysina—R=0, ee 


—R si _ 2 2 
_y Rsina _z R 1982. + b 


a 

de 0 Varie “Varie 
a 22 — —= Ve e = 

rer 1983. 3z+ 4y +1 169—0. 1985. z+4y—+6z 
= + 21. 1986. ztytz= + Va LB + ec: 1987. Aux points (1,+1, 0) 
los plans tangents sont parallèles au plan XOZ et aux points 
(0 ; 0; 0) et (2; 0; 0) au plan YOZ. Il n’y a pas de points en les- 
quels le plan tangent à la surface serait parallèle au plan 


XOY. 1991. +. 1994. La projection sur le plan XOY est: 


z=0, Nr | 
a La projection sur Île plan YOZ est: 


z=0, 2—=0; 
CPP La projection sur le plan XOZ cest: +21 _0. 


Indication. La courbe de tangence de la surface avec le cylin- 
dre qui projette cette surface sur un plan quelconque est Ile lieu 
géométrique des points en lesquels le plan tangent à la surface don- 
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née est perpendiculaire au plan de projection. 1996. f(z+h, y+k)= 
= az? E 2bry + cy? L 2 (az + by) h + 2 (br + cy)k+ ah?+2bhk+ck?. 
1997. f(x, y)=1—(2+2)2+2(2+2) (y —1) +3 (y —1). 1998. AJ (x, y)= 
= 2h HR RH OhK ERIK. 1999. f (7, y, 2) (2 — 1) + (y —1)2+ (2124 
+2 (z—1) (y—1)—(y—1) (2—1). 2000.  f(z+h, y+k, 241) = 
= f (2, y, 2) {hr y—2)Hh(y—z—2) + (2—2—y)] + f (h, &, D. 


du — v3 2Ly2 212 
2001. yLzry+ EI, 2002. 1—° IE je CRE Ce 


TT 4 
2008.1+-(y—1)+(2—1)(y-1).2004:1+{(2—1)+(u+-1))+ 


4 
(e=D+UHDE , 
SANS 1,13 1 1 1 
FE DEUEUE 2005. a) arctg ER + at f TX 


ALaimL(iLayn 1 
x (ap); b) J/ LEOMECHE Li4 Lmat nf) + À x 


X [(3m2—4m) &® —2mnaf+(3n°—4n) B*]. 2006. a) 1,0081 ; b) 0,902. 
Indication. Appliquer la formule de Taylor aux fonctions: 
a) f(z,y)=VzŸ y au voisinage du point (1,1); b) f(x, y)—y* 
au voisinage du point (2, 1). 2007. z=--1+2(rz—1)—(y—1)—8X 
X (z—1)2+10 CR (y—1)—3 (y—1) +... 2008 zmim—=0 pour 
z=1, y—=0. .Iln'y a es d'extrémum. 2010. zmin = —1 pour 
z—1, y—0. 2011. Zmax — 1 » pour z=3, y = 2. 2012. Zmin = —8 
pour z= V2, y= — V2 et pour z=— V2, y= V2. Pour z=y—0 
: ab | a 

il n’y a pas d'’extrémum. 2013. max — aux points z———, 
y a P max 3V3 po V3 


je 0: et PTS je Zm! nn aux points 
V3 V3 V3 min 3V3 


ü = 2014. Zmax—1 pour 


a b 
Z2=—, y=—-— et z= ——>, = —> :. 
V3" * V3 V3" V3 


z—=y—=0. 2015. zmin —0 pour z—y—0, maximum faible non strict 


(:= =) pour les points de la circonférence z° + y? —1. 2016. z0ayx = 


L 9 
= 7/3 pour z—1 et y——1. 2017. min = — + pour z=——, 


y = =. z—1. 2018. Umin = 4 pour 2=+ ,Y—=1, z2=—1. 2019. L’équa- 
tion détermine deux fonctions, dont l’une a un maximum (zm1x —8) 
pour z—1, y— —2 et l'autre un minimum (zmin— —2) pour z—1, 
y = —2. Pour les points de la circonférence (z—1)2+ (y+ 2)? = 25 
chacune de ces fonctions a un extrémum (z2—3). Indication. 
Les fonctions mentionnées dans la réponse sont définies explicite- 
ment par les formules z2—3-+ V25—(z—1)2—(y+2}) et existent, 
par conséquent, seulement à l’intérieur et sur la circonférence fron- 
tière (œ—1)®+(y+2)2—25 où les deux fonctions prennent la valeur 
z—3. Cette valeur est la plus petite pour la première fonction et la 
plus grande pour la seconde. 2020. L'une des fonctions définie par 
l’équation a un maximum (Zzmax— —2) pour z— —1, y—2, l’autre 
a un minimum (Zmin—1) pour z=——1,y=—2; b) les deux fonctions 
ont un extrémum pour les points de la courbe 4r3—4y?—12r+ 
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+ 16y—33—0. 2021. max =+ pour 2=y=+ - 2022. Zmax —9 pour 


z=l, y=2:; 2mm=—5 pour z=—1, y— 2. 2023. Zita = À 
18 12 _2+7V2 _ 7x 
pour 2=25, Y =: 2024. Zmax = 5 — pour z=— An, y= 


On . 2=71/2 3x 57 
=-3 +An, Zmin = 14 pour ou Fe 


= 9: z— 2. 2026. AR UE a re. Umin =C Cour 
z—=y—0, z—+c. 2027. Umax = 2: 42. : pour x— 2, y=4, 2=6. 


4 7 4 7 4 
2028. Umax = 4 97 aux points (3, > , 3 , 3) , (3 3? 3) ' 
(=. 2): Umin—4 aux points (2, 2, 1) (2, 1, 2) (1, 2, 2). 
2030. a) La plus grande valeur est z—3 pour z—0, y—1, b) la plus 
grande valeur est pour z—1, y—0. 2031. a) La plus grande 


valeur est = Pour +2 , Y= 2; la plus petite 


TA 
3 pour :=+)/ 2 y= —)} EL b) la plus 


grande valeur est Æ pour z=+1, y—0; la plus petite valeur 
est z——1 pour z—0, y—+1. 2032. La plus grande valeur est 


valeur est z— nE- 


= e pour 2=y=+ (maximum intérieur); la plus petite valeur 
est pour z—y=— ” (minimum one 2033. La plus grande 

valeur est z—13 pour z—2, y——1 (maximum frontière); la plus 
petite valeur est z— —41 pour r—y—1 (minimum intérieur) et pour 


z—0, y——1 (minimum frontière). 2034. Le cube. 2035. ÿ 2, 
V2, VV. 2036. Le triangle équilatère. 2037. Le cube. 2038. «— 


=ÿaÿ/a.ÿa.ÿa. 2039. M (—+, +) . 2040. Les côtés du trian- 


gle sont 2 p, Lp et À. 2041. 2 MA mare Mars y = 


| 2 mi+ Mat Ms 
_ Myÿst Moye + Mas £ _ 2 
ere el 2042. + = + = 3. 2043. Les dimensions 


2 2c 


V3 V3 V3 * ° 


demi-axes de ss 2044. z=y—25+W2V, z——. 2045. r— 


du parallélépipède sont : b et c sont les 


sr ISLE 2046. Le grand axe est 2a—6, le petit axe 
NS A 
est 2b—2. Indication. Le carré de la distance du point (z, # 
de l'ellipse à son centre (origine des coordonnées) est a? + yè. 
problème revient à trouver l’extrémum de la fonction z?+ y? . 
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la condition 5xz2+ 8xzy+5y?—9. 2047. Le rayon de base du cylindre 
R A 2 V 2 ‘ 

est — 2+—>, la hauteur R 2———, où À est le rayon de 
zV y V5 


la boule. 2048. Lo canal doit réunir le point ( r) de la para- 

bole au point (& —+) de la droite; sa longueur est LUE 

2049. 2 V270. 2050. ET Sn Indication. Il est évident 

que le point M, par lequel le rayon passe d’un milieu à l’autre, 

doit se trouver entre les points 4, et B; avec AM = —— , BM=— 

= AM =atga, B\M—btgf. La durée de la progression du 
a b 


rayon est ——— : 
ay Vi cosa cop 


Le problème se ramène à la détermina- 


tion du minimum de la fonction f(æ, B) = OT avec 
2 


la condition atga+btgfi=c. 2051. œ—$. 2052 Ji:12:13= 
= Indication. Trouver le minimum de la fonc- 


2 As 

tion Î (Zi, L:, T5) = LR + TR: + lÈR3 avec Ja condition Ti+l2+13=1. 
2053. Le point isolé (0, 0). 2054. Le point de rebroussement de secon- 
de espèce (0, 0). 2055. Le point d’auto-osculation (0, 0). 2056. Le point 
isolé (0, 0). 2057. Le point double (0, 0). 2058. Le point de rebrous- 
sement de première espèce (0, 0). 2059. Le point double (0, O). 
2060. Le point double (0, 0). 2061. L'origine des coordonnées est un 
point isolé si a >b, un point de rebroussement de première espèce 
si a—b et un point double si a< b.2062. Si a, b, c sont tous les 
trois différents, la courbe n'a pas de point singulier. Si a—b<e, 
alors À (a; 0) est un point isolé ; si a << b=—c, alors le point B(b, 0) 
est un point double; si a—b—c, alors À (a, 0) est un point de re- 
broussement de première espèce. 2063. y—+1. 2064 y°—2pz. 


2065. y—+ R. 2066. z°/3+4y"/3— i"/3, 2067. y=+ S. 2068. Deux 


hyperboles équilatères conjuguées dont les équations, si on prend 
les axes de symétrie des ellipses comme axes de coordonnées, sont 
do la forme zy = + 5x 2069. a) La courbe discriminante y —0 est 
le lieu géométrique des points d’inflexion et l'enveloppe de la famille 
donnée ; b) la courbe discriminante y—0 est le lieu géométrique des 
points de rebroussement et l’enveloppe de la famille ; c) la courbe 
discriminante y—0 est le lieu géométrique des points de rebrous- 
sement mais n’est pas une enveloppe; d) la courbe discriminanto 
se décompose en les droites z—0 (lieu géométrique du point double) 
et r = a (enveloppe). 2070. = RE 2071. 7 . 2072. V/9-+4r. 
= 0 


2073. V3(et—1). 2074. 42. 2075. 5. 2076. zo+-20. 2077. 11 + 2 : 
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2079. a) droite ; b) Si « c) ellipse ; d) sich 2080. 1) a; 


2) a da a Ti LE 0+a . 2081 . sara (Se bc c)+ + (a CE 


(a a) 2082. 4t (12 +1). 2083. x=3 cos t ; y—4 sin t (ellipse) ; pour 
t=0, =, D — 3; pour t=T, re nier i+2 V2i Î, D = — 
3 V2 LR 


—<i-2 Vai; pour {= , v— — 3, D = — 4j. 2084. x — 2 cost, 


y=2sint, 2=3t (hélice) ; v = —à sin + 2j cos t-+ 3% : v= V/13, pour 
t ne = — 9 Fos 1 — 2j" sint; w— AL EL t due conque, POU 


t—0 D=2j + 3%, w= —%i : pour 5 v= — Qi, w=—92j. 


2085. Z = COS Œ COS of, y=sna COS w/, z=sin ot (circonférence); V= 
D oUE Fast ot—wj sin & sin ot+ok COS w! ; v=|0o |; w= 
= —_ ot cos & cos wi — w?j sin & COS ot —&2k sin ot; w—w®. 2086. v — 
= Vo, = 0, +, — et}; Wx = Wy = 0; ne wW=g. 


2088. w V/a?+h?, où w— . est la vitesse angulaire de rotation de 


l’hélice. 2089. V/ao2 + và à — 2awvp sin ot. 2090. En TANT N— 


= — j; f— Lee 2091. T——— a l(cos t—sin # F(sint+coss) x 


V3 


XF HK]: d 7 —— [(sin t+cost) i+(sint— — COS t) j]; 5 COS (x, = : 


CHER + —4i+5j—8k, + —D4k 


TVA "Vin. vas, V5 


+ y en d 
cos (v, z)—0. 2092. + 


x—acost y—asint :=— Z—acoSi _y— —asint 
2003. — = ——— — tangento) ; = =" — 
ee —asint acos t + g ); bsint —bcost 
z—bt .. z—acost y—asint t Le 
: (binormale) ; TT Sr ü (normale princi 
: : asint 
pale). Les cosinus directeurs de la tangente sont cos a = DZ ; 
a° 2 


a Cos À b 


——————— |; cos = ss 
Va +6: : Va + b? 
normale principale sont cos &«;,—cos t, cos f,=sin t, cos en 2094. 2r — 
—z—0 (plan din sy—1—=0 Car osculateur) ; z s z+2z—5—0 (plan 


rectifiant). 2095. = A cd — 8 (tangente) s + 4y 1-12: —114—0 


. Les cosinus directeurs de la 


cos B = — 
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T—— 
4 
(plan normal) ; 12z—6y+z2—8—0 (plan osculateur). 2096. re — 
; : t? . ti . t3 : 2 
ÉME: RE 2 
E —— (tangente) ; FEU TR 3 5 (normale 
: t4 ÿ ts : 12 
—— Y— 2 
principale) ; + (binormale); M: (Z. _. 
—2 2 z—2 
5) , M2 (a. +, 2) . 2097. = = = (tangente) ; x +y—0 
= = z—92 
(plan osculateur) ; > His = dns principale) ; == 
ne PE RN COS G> — cos B> — - = ( 
_— 1 RS 0 ’ = 7 Ÿ 2! COS V2 = Ld 
R V2 
> Y— 7 z T3 R V3 
2098. a) —— =——— =———— (tangente) ; z/2—-z—0 (plan nor- 
() 


y—1 _2— 

1 
. —2 V3 

mal) : us Es vs. 7 tangento) 2 V3z+y—2 V/3:—0 


(plan normal). 2099. z+y—0. 2100. r—y—z V/2=—0. 2101. a) 4r—y— 
—2—9—0; b) 9r—6y+2z—18—0; Re 


2 (tangente) : z+y+4z—10—0 (plan nor- 


—@a%b?(a®—b?). 2102. 67—8y—z+3—0 (plan osculateur) ; g = 
y—1i 21 z—1 y—1 2—1 .. 
=D - 0 (normale principale) ; — Dr Eur (binormale). 


2103. br—z—0 (plan osculateur) ; on. (normale principale) : 


dre . LEbL. Se. DR +2 
(binormale) ; 4e ; B=———— ; v=)j. 2106. 2r+ 
VIH _ Vi+ee : 
-t 
Lust 0. 2107. a) V2; b) <— Le . 2108. a) K —< V2;r- 


e#. _7__ 1 _._ G+a}. 


4 9 3 
EE. 2111. —2 F+ gs 212. Pour 1=0 K=2, w:=0, w=2; 
1 19 29 719 
» De 2 —— 
pour {t—1 A — FT Tr = G' De —= G 
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nec VII 


9 25 9 Jta° 
+» LE 7/ er 7 >. D 
2113. 4 +. 2114. In. 2115. . 2116. . 2117. 50,4. 2118. À . 
2119. 2,4. 2120. —. 221. 21; 2=2—y; y= 0; y= 


2122. y=2*?; y=z+-9; z=1 . æ—3,; 2123. Y=T, y=10— 7; y=0 ; y—=4. 
224. y sur; rl; 28. 2125. y—0; y= VA 20; 


f(x,y) dx = 


ne de y) dy. 2128. Ja [rene 


| 
0 
az Î (æ, y) dy. 


2-y 1 1 2 2 
2129. Ê f(x, y) dr — Le Î (x, art | f(x, y) dy. 
2 2x+3 4 + £ 
2130 { # Î io [æ re past À ay | ft mat 
7 2. i u 
+ (ay [rt war. 2151. fau À rte part 
5 v-3 1) tv 
2 É— 0 V2-x3 
+ | dy | jo de= | dr | Î (x, y) dy + 
SE ET + gi 
V2-x2 1 2 
+ dr {(x,y) dy. 2132. | dr j. 1 (x, y) dy — 
Æ 1 Va -xi 


2 dy | f(r,yhdr. 2133. | dz | 1 (x, y) dy + 


v 2  —V& x: 
TV 2 


— Vi-x 1 ax 


+ dx | f (x, pay-+ | ds | f(x, y) dy + 
Fr ces 1 1-x 
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2 4—2x2 1 VA ya 
+fa | rena-fa À rend 
1  —Vi-xz 2 -Vi-yi 
— V1-y? V&-yi 
+ a | ft nés | dy f Ce, a+ 
— Vi Vu 
2 Vas 2  VI-x 
+ [a Jenna. 21% [de | @ na 
CS —3 V9: 
2 V1+3i 3 V9—x3 
+( à 1, pay | de f (æ, v) dy = 
-2 _yire 2  —VI-x 
4 Viet 1 VIE 
= | à paper | a | seu 
VE -VI-A VS Vi 
1 V 9-72 V5 —-Vya=i 
+( à penart [ay À fanart 
1  _V9=y 1 —V9-1u2 
V5  V9-u 1—x 


+{ dy | f(x, v)dr. 2135. a) 


1 Vyi-1 


az (| 1 na= 
Û 


1 1—y a a=—x3 

= (à rene: fa | eua- 
0 0 —a - Vas 
a Vai-yi 1 V'x=x: 

= | dy | f(&y)az; ©) { & f Ce, D ay. 
—G _ Vaz=yi 0  —Vx-xt 

14+V1—4yi 

1/a 2 1 "1 

= | dy | f(æ, v)dz; d) | ae (f(x, y) dy= 
Us  1-V1—4y di x 

2 


a 


v+2a. 


1 y 
“] a | (Ya; ©) j # f(x, Ddr= 
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2a a 3a a 


ne Let { (x, y) dy + Î az | f(x, pay + | dr | f(x, y) dy. 


0 2a x—2a 


ri 
2136. | dy | f(x, y) dr. 2137. I dy ( f(x, y) dr + 
0 1 fl . 


9 
A 


nd FE 


3 + Vis 
+ {a fran. 288 [ay À rame 
2 + 0 V'a2-2ay 


+ dy | 1(z, y)dr. 2139. 1. | { (2, y) ie. 
— L _— 


a a a - Vaï=y2 
un | dy | f(x, y)dz. 2140. | a [ ° 1 (x, y) dr + 
a V3 a-Vaz-p: U Ye 


a 
a 2a 2 V2a 2 
+ | dy | Î (2, y) dr + | dy | Î (x, y) dr. 
0 a+ Vas-ys Û e 


0 V 1—x2 1 1—-x 
2141. Î de ( Te pay | dr [fus way. 
1 0 0 0 


2 V2x V2 1 
2142. d , d ’ Ë 
14 : f 9) fa fre y) ay + 
2 
R V2 


V3 v3-x 2 VRI-YS 
+ | dx | 1(z, y) dy. 2143. | dy 1 (7, y) dr. 
V3 0 Ù 
| z—-arcsin y 
2144. dy 1 (x, y) dr. 


0 arcsin y 
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1 1 EL EL 1 
2145. 3 2146. G- 2147. 0: 2148. T° 2149. 6. 2150. TZ: 


= 9 
2451. In2. 2152. a) 2; D) MES; c) 22. 2158. 8 V2 


V1-(x-2)2 ; : : 
2154. | dr | zydy=+. 255, La V/2. 2156. 2 aRS. 
0 


2XR  y=f{(x) 
Indication. {[uara- | dx | y dy = 
(S) 0 


2x R(1-cos t) 


= | R (1— cost) dt | y dy, où Ja dernière intégrale s'obtient 


de la précédente en faisant le changement de variable r—R (t—-sint). 


2157. 


Es 
4 sin o 

2160. | dp | rf(rcosp, rsinp)dr+ \ dp | rf(rcos q, r sin p) dr. 
0 0 0 


a to[ A 


mn 2 EE 

"4% cos & sin 
2161. | dœp | rf(r°) dr. 2162. { do rf (r cos p, r sin p) dr. 

U 0 Éd 0 

4 

14 sin @ KE 14 

4 cos? FT sin y 
2163. | 1 (tg op) dp | jé Î{ (tg p) dp { r dr+ 

U U EL 0 

ri 
sin @ 
3 4 COS= ® 
+ | rtemae rdr 
da ù 
n 
x 
4 a V cos 2q 
2164 | 4 ( rf (r cos q, r sin op) dr + 
a 0 
TT 
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5x a Vcos 2q 
+- dp | rf (r cos, r sin ç) dr. 


31 Û 
4 
LL 
2 a COS @ Le. : ras 
Û Û 
22 x 16 V2—20\ a 
3 Sr 
2168. (S+ +)®. 2169. ee . 2170. (5 5 | — - 
2171. À rab. Indication. Le jacobien est Z—=abr. Les limites 
d’ en sont 0O<p<27, 0<Kr<1. 
B C 
1+B 1-0 
2172. ( dv f(u—uv, uv) u du. Solution. On a z=u(i—r) 
œ Û 
1+& 


et y—uv; le jacobien est Z—u. On détermine les limites de u 
comme fonction de v; pour z—0 u(1—vw)—0 d’où u—0 (puisque 


1—v-Æ0); pour z=cu— —— . Limites de variation de v: puis- 


que y=ar, uv— au ({—v) d'où rer t pour y—fir on trouve 


U— B . 2173. 1=+ (ae À (Re ar 
ri) 


[fe (7 (==, =) du +[e fr (=, du |. 


ne Après le changement de variables, les équations 
des côtés du carré sont ae Das u—v=2, u—= —v. 


, a* _b° 
2171. &[(S-S PE } arctg = + sl: Solution. L’équation de 


la courbe est ri—r2 ( COS p— — É sin? , d'où la limite infé- 


= = (he, 
rieure de r est 0 et la limite supérieure r — À cos? P—;s sin ®. 
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Ô 


a? b° 
Puisque r doit être réel, TT cos? p—- sinp > 0, d’où on doit avoir 


tg pe dans le premier quart de plan. Du fait que le domaine d'’in- 


tégration est symétrique par rapport aux axes, on peut calculer le L de 


toute l'intégrale en se limitant au premier quart de plan: 


arcig ue V & cos® PT sin? @ 
[ | dx dy —4 | dp | abr dr. 
| Û Û 
; 1 Vy 2 Vy 
2175. a) 4 3? | à | ae Le | dx ; b) 4 2 ? 
0 _ Vy y—2 


a Vai-2x " : 
| dz | dy. 2176. a) +; b) (2++) a. 2177. 
0 a—x 


2178. a. 2179. x. Indication. —1<zr<1. 2180. 2 VS. 


2181. 3(2+—). 2182. ——7V/3. 2183. © nat. 2184. 6. 2185. 107. 


Indication. Faire s changement de variables: z—2y—u, 


3z+4y=v. 2186. À @—a) (B— a). 2187. + (B— 0) In. 


1 x 


| xai 3 
2188. v— je] (A—z) =} az | (2) dy. 2493. PE. 2196. À. 
| 0 
1 ari 48 V6 88 
2495. À. 2106. À. 2197. PT. 2198. SU. 2199. 


2200. _. 2202. ra (œ —f). 2203. À sas (2 V2 —1). 
2204. 2 ras (V3— 1). 2205. 2206. àrabe. 2207. TE (6 /3— 5). 


32 ie . 2211. = | 


2208. a. 2209. sa (1 — e7R°). 2210. 


2212. 2 (2V2—1). Indication. Faire le changement de 


variables zy =u, = v. 2213. : V a°b2 + b?c3 + claï. 


2214. 4(m—n) R°. 2215. ee a3. Indication. Intégrer dans le 
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plan YOZ. 2216. 4a?. 2217. 8a? arcsin _ 2218. le (3V3—1). 
2219. 8a2. 2220. 3xa°. Indication. Passer aux coordonnées polaires. 


2 fs, À 
2221. = se | (1+ = 


3/ . e 
| 1. Indication. Passer aux: 
coordonnées polaires. 2222. SE a et 8a°. Indication. Passer 


V2 


aux coordonnées polaires. .2223. 8a° arctg ——. Indication. 0— 


9 
- : 
2: 2 ; 2 
nu | dz | — "= 80 { arcsin —— —— az. Intégrer par par- 
; Va—z— y : 2V/a3— x? 


ties puis faire le changement de variable ser sint; transfor- 


mer la réponse. 


x FE) nr e b+ VE ci P 
22%. (eve Fe Vatäte be) . Indica- 
2nôR? pe a%b 
su " 12 : 


tion. Passer aux coordonnées polaires. 2225. 


a°b® = 12—7  - x = 9 
5x 2221. 2x “GA N) 2228. x =5a; y= 0. 
= ya . = = 

2m9nz= ME ; 50. 2230. =; V0 22%. Ix=é. 
= ph qi): = (ps qi ne: 

232. a) Jo= (Didi); b) Ix= (Didi). 2233. I=< at, 

| a Va 

2234. at. Indication. 1= | à | (y-+a)® dy. 2235.16 In 2—9 €. 

0  _Yax : 


Indication. La distance du point (r,y) à la droite z=y est 


d= DE , qu'on trouve à l’aide de l'équation normale de la droite. 


2236. 1= 2 ka5 [7 V2+ 31n (V/2+1)], où k est un coefficient de 


proportionnalité. Indication. Ayant choisi comme origine des 
coordonnées le sommet dont la distance à un point est proportion- 
pelle à la densité de la membrane en ce point, dirigeons les axes de 
coordonnées suivant les côtés du carré. On définit le moment d’iner- 
tie par rapport à l’axe OX. En passant aux coordonnées polaires, 


x Ta 
4 asecq 2  acosy 
on a = | ap | kr (r sin q}* r dr + | dp | kr (r sin p)* r dr. 
Û Ü 7e Û 
nr 
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35 
2237. I = — 16 — rat. 2238. =. 2239. $ rat. Indication. 
Prendre pour variables d'intégration t et y (voir problème 2156). 


1 1x 1-x-y R VRE=x2 
2240. | dr | dy Î f(x, y, z) dz. 2241. | dzr | dy X 
U 0 U —R — VRI- x: 


2 rs 
H era Vai=x? ce 


x [res y, Z) dz. 2242. Î dr | dy | f(x, y, 2) dz. 
À var V = 


1 V1-x =x2- 
2243. Î & Î à se Î(z, y, 2) ds. 
1 y 0 
2244. + (81412 sus 2245. SEVE | 2946. TE. 
1 5 = 971 

p) —— — ‘sms nn eme 
DAT. 5 - 28. + In2 D 2249. = (18 V3 =). 
2250. 9 _ RG. 2251. ee 2252. À abe. 2253. ET 
2254. nRS. 2255. À. a. 2256. À. 79 (5) 2257. À nR6 

9 3 En CRETE 
2058. -T 9959, 32 ep 2960. À no 

. 10 ë “9 7 : ta 
x2+y2 a 
2a V2ax- x? 2a 2  2acosy 
Solution. v=2 | à [ dy [ dz =2 [ap Î rdr X 
0 0 0 Ù Û 
ee Rs A 
2a 2 2a cos p ; 2 5 * 3 
cos 
X | dh—2 [ag — =— ee Z ?) dp = -7- su 
0 0 0 rl) 


a ‘ 
2261. ne . Indication. Passer aux coordonnées sphériques. 


2262. _ n. Indication. Passer aux coordonnées cylindriques. 


d 
2263. À (E7—4). 2264. sabc. 2265. ae (a-+b+c). 2266. SX 


2 =. 2 . 
X (6c2— a%—b?). 2267. z=0, y=0, : = a. Indication. Intro- 


duire les coordonnées sphériques. 2268. z — =. y=0,:= 0. 
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2269. ee (3a®+4h?). Indication. On prend l'axe du cylindre 
comme axe OZ et le plan de la base du cylindre comme plan XOY. 
On calcule le moment d'inertie par rapport à l'axe OX. Après avoir 
passé aux coordonnées cylindriques, le carré de la distance de 
l'élément r dœ dr dz à l'axe OX cest rsin?+:*. 2270. SE 

X(2h2+3a2). Indication. On prend la base du cône pour 
plan XOY, l'axe du cône pour axe OZ. On calcule le moment d'inertie 
par rapport à l'axe OX. Après avoir passé aux coordonnées cylindriques, 


on a pour les points de la surface conique r=+ (h — 2); le carré de la 


distance de l'élément rdpdrdz à l'axe OX est r?sin? +72. 
2271. 2rkph (1—cos a), où k est un coefficient de proportionnalité 
et p la densité. Solution. On place l'origine des coordonnées 
au sommet du cône, on prend son axe pour axe OZ. Si on introduit 
des coordonnées sphériques, l’équation de la surface latérale du cône 
h 

2 Sin 
Il résulte de la symétrie du corps que la tension résultante est 
dirigée suivant l'axe OZ. La masse do l'élément de volume dm — 
RON ddr, où p est la densité. La composante suivant 
l'axe OZ de Tattraction par cet élément de la masse unité concentrée 


est p= a et l'équation du plan contenant la base r — 


au point O est ss sin Ÿ = kp sin 1 cos Ÿ di do dr. L’attraction résul- 


x 
an 2 7%  Rhooæcvy 


tante est | dy | d kp sin cos dr. 2272. Solution. 
0 


Introduisons les coordonnées cylindriques (p, œ, z) d'origine au 
centre de la boule d’axe OZ passant par le point matériel de masse m. 
La distance de ce point au centre de la boule est désignée par E. Soit 
r= Vp2+(E —z)? la distance du volume élémentaire dv à la masse m. 
La force d’attraction de l'élément de volume du de la boule et du 
point matériel m est dirigée suivant r et a pour grandeur 


— kym _. OÙ y= Z est la densité de la boule et du —p dy dp d= 
3 a RS 
e volume élémentaire. La projection de cette force sur l'axe OZ est 
aF = ET cos (F2) = — kmy SE p dy dp dz. 
D'où 
2x R VRI-:2 : : R 
pap _ 
F= —kmy do | (E— 2) dz | "nm CAMNS UE; 
-R 0 


4 kM C | | 
Or, 3 VrRS= M, donc F = D 2273. =\ ye *Ù" dy —e”*, 
° Es 
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1 1 
2275. a) <b>: b —— purp> a; 0 (> 0); 


d) —— gr (p > 0). 2276. ee 2271. _. Indication. Dériver 

de fois | e-Pi a=— . 2278. In 2219. arctg À arctg —. 
0 

2280. Fe 2281. AE 2282. arcctg — F- 

2283. 1. 2284. —. 2285. —. 2286. bai Passer 

aux coordonnées polaires. 2287. Je . 2288. = . 2289. Converge. 


Solution. Retrancher de S mn des coordonnées et son voisi- 
nage, c'est-à-dire considérer l'intégrale = | | In Vz+y? dr dy, 
(S,) 


où le domaine retranché est le cercle de rayon & de centre à l'ori- 
gine des coordonnées. En passant aux coordonnées polaires, on 
co 2 


x 
l La + e? 
al= | ap [rmræ=| [TS ar 7 (rér]ap=2x(S- 
£ e € 
e? 


0 
— In +) . D'où Ris le=—<.. 2290. Converge pour æœ > 1. 


2291. Converge. Indication. On entoure la droite y=z d’uno 
tranche mince et on pose 


1 x—2 
yet e la Ter t nn fe | x 


(S) Ù 
dy 
M ACT 
2292. Converge pour a>+. 2293. O0. 2294. In Lee, 
2205. ab(a®+ab+6) one 256 0 2297 PAPE LE s] 
3(a+b) 45 
2298, VIE ie. 2299. a2 V/2. 2300. Sr (56 V7 —1). 
Vai+e 25b 16 — < 


2301. -— 5 — arctg—;—. 2302. 2na?. 2303. 57 40 V10—1). * 


Indication. | f(x, y) ds peut être interprétée géométriquement 
C 


518 


comme lJ’aire de la surface cylindrique de génératrice parallèle 


+ 


à l'axe OZ, de base le contour d’intégration et de hauteurs les va- 

leurs de la fonction à intégrer. Donc S — | zds, où C est l'arc OA 
C 

de la parabole y= Sr réunissant les points (0, 0) et (4, 6). 


2 Va 
2304. a V3. 2305. 2 (es + aresin LS.) ; 


—— ——————— 3% 2xb 2+ 4n2b° 
2306. V/a°+b? (x V'a3+ an: +5 In EVER | : 

4 4 Sn kMmb- 
2307. ET a) . 2308. 2ro? Va®+b. 2309. Vas 

19 4 12 

2310. 40 5 2311. —21ra°. 2312. a) 3: b) 0; c) TE; d) —4;e) 4. 
2313. 4 pour tous les cas. 2314. — 21. de AR Utiliser les 
équations paramétriques du cercle. 2315. 3 ab. © 2316. — 2sin2. 


2317. 0. 2318. a) 8 ; b) 12; c) 2; d) Z; e) In(z+y); f) Î p (zx) dx + 
va à Fe 
+- IETOE 2319. a) 62; b) 1; c) z+ln2; d) 1+ V2. 
Vi 
2320. V1+a — V1+0b2. 2322. a) 22 + 3zy—2y?+C ; b) 23 —r?y + 
+2g—y3+C; c) e*-V(z+y)+C; d) In]rz+yl+C. 2323. —27ra X 


| 1 2 
X(a—+b). 2324. — xR°cos° «. 2325. (£+2Y ) R9.2326. 8) —20; 


4 
b) abe —1: c) 5 V/2 ; d) 0. 2327. 1= | (ue ae ay 2328. —+ 


3 e 
(S) 
rR« 1 ; : 
2329. 79 * 2330. 7 3° 2331. 0. 2332. a) 0;b)2rx. Indication. 


Dans le cas b) on applique la formule de Green au domaine compris 
entre le contour € et un cercle de rayon suffisamment petit de 
centre à l'origine des coordonnées. 2333. Solution. Si on ‘prend 
en considération que le sens de la tangente coïncide avec le sens 
positif de parcours du contour, alors cos(X, n)—=cos(Y, t)— 


d d 
=: donc Ÿ cos (X, na as= ay =0. 2334. [2S, où S 
C C C 


est l'aire de la figure limitée par le contour C. 2335. —4. [ndi- 
cation. On ne peut pas appliquer la formule de Green. 2336. xab. 


2337. g 7°. 2338. Gra°. 2339. ELÉ Indication. Poser y—=tr, 


019 


où t est un paramètre. 2340. . 2341. x (R+r)(R+2r), 6xR? pour 
R=r. Indication. ae de l'épicycloïde est z—(R+r)x 
r . 

t, où t est l'angle 


td : t, y=(R+r)sint—rsin < 


de rotation du rayon du cercle fixe qui passe par le point de tan- 
gence. 2342. 7(R—r)(R—2r), Dar pour = +. Indication. 
On déduit l'équation de l’hypocycloïde de l'équation de l'épicy- 
cloïde correspondante (voir problème 2341) en remplaçant r par —r. 
2343. FR. 2344. mg (z,—::). 2345. À (a?— 4?) où k est un coeffi- 
cient de ‘proportionnalité. 2346. a) Le potentiel est U— —mgz, le 
travail est mg (z—22) ; b) le potentiel est U À , Je travail est 
u 
— Va+b2+c; c) le potentiel est U— À (+242), le travail est 


k2 97102 2 L p2 
TS (R2—r2). 2347. Ÿ not. 2348. PRE 2349. O. 


4 
2350. + be 2351. _ . 2352. o .2353. — 5 V5+1_, 
3 4 10(5 V/5—1) 
n V2. 
2j h3. 2355. a) 0; b) 5 — | À (em a-tous fc pes. 2356. O0. 


(5) 
2257. An. 2358. —na%. 2359. —a5, 2360. 2-2, 2, 
y 0z * Ôz  ôz 


=. 2361. O0. 2362. 2 Î Qee+u+e) az dy de. 2363. 
(v) 
_ drdyd É L AU, aÙ 
2] J Dr] VA+RP+S . msi J( a opt +7) 
12 xa?b? : 
2365. 3a4. 2366. - 2367. <À na5 . 2368. . 2371.  Sphères, 


cylindres. 2372. Cônes. 2373. Circonférences z22+y2—c}, 2—c2. 
2376. grad U (4)—9i —3j —3k: | grad U(4)| = V939—3 V1: 
ne — + 
+ r 
22=zy; z—y—=2. 2371. a) = ; b)2r;c) —-5; d) f! =. 2378. 


grad (cr) —c; les surfaces de niveau sont les plans perpendiculaires 
= 2U oU 


au vecteur c. 2379. De 7 —Igrad U]|] pour a = b=c. 
OÙ cos (1, r) au 2 
2380. TH rm + di = 0 pour L JL r. 2382. Fr * 2883. 
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diva =? j()+f (r). 2385. a) divr = 3, rot r—0: b) div(ro) — 
+ + — 2 (r) 


2, rot FE ; co) div (fe) (cr), rot (f (r) x 


+ — + > ES 
ce Xr. 2386. divu—0, rot v—2w, où w—ok. 


2387. 2wn0, où n0 est le Ve EL. parallèle à l'axe de rota- 
. : 0° ; 

tion. 2388. div grad U = CDR AC GE To ? rot grad U—0. 
2391. ere 2392. 8) 5 70 AH (3R° + 2H°) ; D) xREH (R?+2H?). 


2393. div SF = 0, en Lu “Lee points sauf à l’origine des coordonnées. 

Le flux est égal à —4xnm. Indication. Utiliser le théorème 

d'Ostrogradski-Gauss pour calculer le flux. 2394  2x°h2. 
T 


— rhR? m 
2395. —5—. 2396. U— | rf(r) dr. 2397. —. 2398. a) N'a pas de 


To 
potentiel; b) U—zryz:+C; c) U—zry+xz+y:+C. 2400. Oui. 


Chapitre VIII 
1 1 1 n +2 
2401. 51" 2402. 5x * 2403. Sn . 2404. T° 2405. CEE 


2n 1 1.3.5 ... (2n—1) 
206. 5 + 2407. . 208. En = 2" 2109. ( 1)n+1. 
2410. nt-D"*1, 9416. Diverge. 2417. Converge. 2418. Diverge. 2419. Di- 
verge. 2420. Diverge. 2421. Diverge. 2422. Diverge. 2423. Diverge. 
2424. Diverge. 2425. Converge. 2426. Converge. 2427. Converge. 
2428. Converge. 2429. Converge. 2430. Converge. 2431. Converge. 
2432. Converge. 2433. Converge. 2434. Diverge. 2435. Diverge. 
2436. Converge. 2437. Divergo. 2438. Converge 2439. Converge. 
2440. Converge. 2441. Diverge. 2442. Converge. 2443. Converge. 
2444. Converge. 2445. Converge. 2446. Converge. 2447. Converge. 
2448. Converge. 2449. Converge. 2450. Diverge. 2451. Converge. 
2452. Diverge. 2453. Converge. 2454. Diverge. 2455. Diverge. 
2456. Converge. 2457. Diverge. 2458. Converge. 2459. Diverge. 
2460. Converge. 2461. Diverge. 2462. Converge. 2463. Diverge. 
2464. Converge. 2465. Converge. 2466. Converge. 2467. Diverge. 


2468. Diverge. Indication. _ —7—= 5 1. 2470. Semi-convergente. 


2471. Semi-convergente. 2472. Absolument convergente. 2473. Di- 
verge. 2474. Semi-convergente. 2475. Converge absolument. 2476. Semi- 
convergente. 2477. Absolument convergente. 2478. Absolument con- 
vergente. 2479. Diverge. 2480. Absolument convergente. 2481. Semi- 
convergente. 2482. Absolument convergente. 2484. a) Diver 

b) absolument convergente ; c) diverge ; d) semi-convergente. Tnd j: - 
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cation. Considérer la série 3 (ax 1+a@) pour les exemples 
h=1 

a) et) d), et pour les exemples b) et c) étudier séparément les 

oO œ ‘ 


séries 2 ans et Ÿ ax. 2485. Diverge. 2486. Absolument conver- 
Per) 

gente. 2487. Absolument convergente. 2488. Semi-convergente. 

2489. Diverge. 2490. Absolument convergente. 2491. Absolument 

convergente. 2492. Absolument convergente. 2493. Oui. 2494. Non. 


© 
LC 1 . 
2495. 2 , converge. 2496. 3 Zn Cr —1) converge. 
2497. Die 2499. Converge. 2500. Fr 2501. | Ra] <== 150 5 , 
1 
FRsT< 25; Rs <0, Rs > 0. — Ra HT HELD" 
Indication. On peut évaluer le reste de la série à l’aide de la 
somme d’une progression géométrique supérieure à ce reste: R, — 


7 4n [rr T (5) GTS LÉ + ]<en [+ Hi + 
2 

(2) gene]: 20. 7, Con la < 48 
1 


2504. x < An <= Solution. R,=-—— 


+ mt + 


1 | 1 
> RmEDmED À DE + oi -(— nn 


1 1 1 
+= +5) Hs F1! Br Dent 
À = 7 . 2505. Pour la série donnée, on peut facilement trouver la 
1 14 \2n-2 
valeur exacte du reste RAR, —— 1E (r n-+ =) (>) ë 


Solution. Rn=(r+1) 2)" + (n+2) (+. 


En multipliant par (>) 
1 
5 = +1) (+ 
D'où on trouve 


) 
den (I 


4 MT (+. 
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D'où on détermine la valeur de R, indiquée ci-dessus. En faisant 
n =0, on trouve la somme de la série S — (5) . 2506. 99; 999. 


2507. 2: 3; 5. 2508 S—1. Indication. on +. 
2509. S—1 pour z>0, S——1 pour r<0, S—0 pour z—-0. 
2510. Pour z > 1 converge absolument, pour z <1 diverge. 2511. Pour 
z > 1 converge absolument, pour 0 < x < 1 converge non absolument, 
pour x<0 diverge. 2512 Pour x >e converge absolument, pour 
1<z<e converge non absolument, pour zr<1  diverge. 
2513. — 00 < z< 00. 2514. — 00 < z < 00. 2515. Absolument conver- 


gente pour z >0, diverge pour z <0. Solution. 1) el < 


Gi se 1 : 1 
ct pour zx >0 la série de terme générale ax converge ; 2) rx? 1 


pour z<0, et cos rx ne tend pas vers Ü pour n + co, puisque do 
cos nz +0 découlerait que cos 2rxz +—1 ; ainsi, pour z <Ù le critère 
nécessaire de convergence n’a pas lieu. 2516. Converge absolument 
pour 24kx <z<(2k+1)x (k=0, +1, +2,...); elle diverge pour 
les autres points. 2517. Diverge partout. 2518. Converge absolument 
pour z-Æ0. 2519. z>1, z<—1. 2520. z>3, z 1. 2521. z > 1, 
zL—1. 2522. 1>5+. r<4+. 2523. 2 >1,z<—1. 252%. —1< 


<s<—7; Tr <s:<i. Indication. Pour ces valeurs de z, 


œ ©œ 

: k 
les séries ÿ zh et ÿ 
Rk=1 k=1 


. =: convergent. Pour |xz|> 1 et pour |z|< 


2Rzr 


<3 le terme général de la série ne tend pas vers zéro. 2525. — 1 < 
<Lrz<0,0<Lzr<1. 2526. —1<Lr<1. 2527. —2<Lr<2. 2528. —1< 
| " 0 
<z<i. 2529. T4 —1<z<i. 2531. —1 < 
<Lr<1. 2532 —1<r<1. 2533 —co<r<o0. 2534. r—0. 
2535. —oco L'r<oo. 2536. —4<r<4. 2537. <<<. 


2538. —2<z<2. 2539 —e<Lzrz<e. 2540. —3<zr<3. 
2541. —1<zxz<1. 2542. —1<r<1. Solution. La divergence 
de la série pour |z|>1 est évidente (il est cependant intéressant 
de remarquer que la divergence de la série aux extrémités de 
l'intérvalle de convergence z— + 1 peut être établie non seulement 
à l'aide du critère nécessaire de convergence, mais aussi à l’aide 
du. critère de D'Alembert). Pour |z]<1 on a 


(n+1)! 
di HOTEL im fr) 20 lim (n+1)[z1 = 
AR —00 n\x” n—+00 +00 
ea ee 
100 1 in 
zx 


(on établit facilement la dernière égalité à l’aide de la règle de 
Lhopital). 2543. —1<zxz<1. Indication. A l'aide du critere de 
D’Alembert, on peut non seulement déterminer l'intervalle de conver- 
gence, mais aussi étudier la convergence de la série donnée aux extré- 
mités de l'intervalle de convergence. 2544. —1<z<1. Indica- 
tion. A l’aide du critère de Cauchy, on peut non seulement 
déterminer l'intervalle de convergence, mais aussi faire l'étude de 
la convergence de la série donnée aux, extrémités de l'intervalle de 
convergence. 2545. 2€ 7<8. 2546. —2<r< 8. 2547. —2<r<4. 
2548. 1<r<3. 2549. der <—2. 2550. z——3. 2551. —7 < 


<z< —3. 2552. 0 <L r 4. 2553. — Rp 2554. —e—3<zr< 


<e—3. 255. —2<rz<0. 2556. 2<r<4. 2557. 1<r<3 
2558. —3<r<—1. 2559. = cr<ite. Indication. 
TÉL 
Lan 1 


Pour r=1++ la série diverge puisque lim ——— — 0 
N=H00 en 

2560. —2<r<0. 2561. 1<L<r<3. 2562. 1<L<r<5. 2563. 2<Lr< 

< 4. 2564. [z|<1. 2565. 121 <1. 2566. Is 2T< 3. 2567. 1z1< 

< V2. 2568. z—0. 2569. |z|< oo. 2570. :1< +. 2576. ren 


(—1<z<1). 2577. In (1+2) PRE 1). 2578. hits (rl 1). 


de 
2579. arctgz(|r|<1). 2580. G— a=musi<9. 2581. d- ap tlsl<1). 


2 1 
_ en (is <. 2588 | el>t) 2584. 7 (arte 
— ?Z 
-7;h5) ([z1<1). 2585. E VS. Indication. Considérer 
3 75 
la somme de la série z—— +... (voir problème 2579) pour 


a 2586. 3. 2587. ax = 1 + y zlnte — © << Zz< 00. 
V3 n | 
n=1 


2? 


; EL 2 z$ 
2588. sin (= +#)=Vifire OT STE FT DÈSS 
+0 7 +] 2589. cos(r-ba)—cosa— x sin a— 
2 
5 COS a + — T sin a+ M 77 08 a+... + sin [a+ Et... 


2 3 5+6 
— o<zr<oo. 2590. sine 7 = 5 — Ce 


.+(—1)7-1 te — 00 ro. 2591. In(2+r) = 
=In2+5—- su CR _ +. —2<z<2, 
2.22 3.28 ne2n 


Indication. Pour étudier le reste utiliser le théorème sut 
© 
2z—3 
- =} (n +3) ra, 
n—=0 


l'intégration des séries entières. 2592. ei 


Iz|<1. 2593. =D (it) 2 IzI<{. 


n=0 


= (— 1)n-1 2n-17n 


2594. PRE RE — 00  z L 00. 2595. ex — 


z° n+1l 


ASE — ES D de 2596. Drm CEST (— 00 << r << co). 
n=1 
n 272" | He (—1)7 (2r)°n | 
2597. De Enr 298. T2 en 
— 00  rz L 00. 2599. 2 > tn (— © < z < co). 
n=0 
1, 1 22 1.3 xt 
2600. DETTE ge (—3< x < 3). 2601. ++ Sr 
n=0 


13.5 x6 13.5... (2n—1) 727 


+ 2-4-6 27 ARE 2-4.-6...2n CEXTS VS 


< 
__{yn+1 2n —{ 1 
2602. DE (Izl<<1. 2603. S {tm 1 em (—< 


n=0 n=1 
<= <5). 2604. +3 17 TER . (Iz1<1). 2605. S(—-1x 
n=0 
zentl 1 1.3 z5 
X et Ur1<: 2606. he + ER + 


s, 


1 
1.3: 2n—1 RES 


9. 
4. 6: on En+it 


3 zx5 4.3.5 (2n—4) zrntl 
4 


.(Izl<1). 2607. 25.2 
4. 
+5 ON este (zl<h 


2 


ses 2an-3 72n 
2608. DU Gr (— o<z<oo). 2609 14 


+ Y (—1)7-1 — zn (—o< x < 00). 2610. 8+L3X 


n—=2 


925 


l ‘ DA 

x ee HR en (<<) ML 2 — 
F2. z° 2-513 y 2.9.8... (3n—4)zn 
—psgnort ongnan do TON — 


1 1 1 
(—o<z<o). 2612. 125 (rt) mm (—2<z< 2). 
n=1 


1 en-1) 72n es n 5 
2643. 14 © DRE (1e 2644. D (Iz1< V2). 
n=0 


2615. In 7) (1j (142) (1 < 3 < 1). 2616. D (—1 x 


n=1 n=0 


00 << z < 00). 2617. +2 1)n PERTE 


z 2n+1 


n+1) 7 * 


z2nt+l 
* En +1 Grp ni 


SX (1z1< 00). 2618. Zee 2619. 24 as 


1. 13. 5) (2n —1) 


1.3 pa : 
tante HE par +. ([z| << 1). 2620. z+ 


8 276 
++ . 2624. +... 2622. Le ). 
2623. +++. 2624. (+ ee S+E ENTRE de 
2625. z++— - 2zS +... 2626. Indication. (Calculer la 


longueur de l'éllipse en rtant des équations paramétriques 

z=acosp, y—bsin et développer le résultat obtenu en série 
entière par. rapport à e. 2628. 23—212—5r—2— —78+59(rz+4)— 
—14 (2+4)7+(z +433 (— 00 << z< 00). 2629. f(z+Hh)—5z3—473— 3r7+ 
+2 SE 8r—3)h+(15r7—4) h245h8 (— Sr — 00h00). 


2630. S (- qi EM É EN pe z<2. 2631. s (— 4 (z—1yr 


n= 1 n=0 


(O<zr<2). 2632. © (n+i)(r+1 (—2<z<0). 
n=0 


2633. Ÿ (2-n-1—3-2-1) (x + 4ÿn (—6<z<—2). 
n=0 ; 


2634. > ip ET (—2—V3<r<—2+V3). 


n=0 


526 


() 
. 2° —4 À 
2635. e2[14+ D ET Ciclo) 2636. 25 Et x 


x (z — 4)? 4 13 6—4y 4.3.5 (x—4)t 


24 F6 2  4es à +. +(—IrEXx 
14:35... (2n—3) (r—4) : L 

RE +. (O<z<8). 2637. D (—1" x 
= 1 


r'\èn-i 
(5-7) 


i ©œ 
Xl — (1x1 < oo). 2638. 5 + D (—1} X 


4An-1 (2-5) : co ; ie 


n=0 
Der Indication. Faire le changement de variable 


X 


— t et développer In z suivant Iles puissances de t. 


TE 
z z 1.39 zx 1.3.5 ...(2n—3) 
200. + (=) T3a (=) Fe +526... (2n—2 


x (ri) +..(—-5<s<o ). 2641. PAPE 
() ,13(2)° 
2622. |RI< +. 2643. sr ie = £ 2 0,523. 


PMP Pour one que Fe n'est pas supérieure à 
0,001, il faut évaluer le reste à l'aide d'une progression géométrique 


supérieure à ce reste. 2644. Deux termes, c'est-à-dire 1—— : 


2645. Deux termes, c’est-à-dire 2. 2646. Huit termes, c’'est-à- 
7 
dire 1+ Ÿ —. 2647. 99; 909. 2648. 1,92. 2649. 4,8] R| € 0,005. 
n=1 
2650. 2,087. 2651. |r|[ << 0,69; |[z] << 0,39; ]z]<0,22. 2652. |z| < 
<0,39; |z|<0,18. 2653. + — sr © 04981. 2654. 0,7468. 
. 0,608. 2656. 0,621. 2657. 0,2505. 2658. 0,026. 2659. 1 + 


RTE 1yn SE (— o<z< oo; — 0 <y< 00). 


n=i 
= — y\n — 2n 
2660. ÿ (he EEE (— 00 << z< 00 ; — 00<€y << co). 
n=1i 
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2: y2\2n-1 
2661. D om ES (— co Lr< 00; — 00 Ly< œ). 


n=i 
2662. 142 D (y—z; [r—yl<1. Indication. 1 = 
. ü . PE ts 
ni 
U] 
= —1 DANS Re pro Avoir recours à une progression géométrique. 
. O0 
n LA 
2663. — 9 PP (1 <r<t; _1<y<i). Indication. 
n=i{ 
: zentl EL yènti 
A —z— y + zy = A —zx)(1 — y). 2664. 2 
n=0 
(—1<Sr<i, —1<y<1). Indication. arctg — is Tab di 
+arctgy (pour Iz1<, [ul < 2665. f(z+h, he 


+ 2bzy + cy° + 2(ax + by)h Fe D + cy)k + ah° + 2bh + ckë. 
2666. f(1+2, 24 k)—f (4, 2) = — ARE SREE Shk AE LH — 2h3. 


2667. 1+ s LDEVEIT, 2668. 1+ S EUR 


2669. VE _ + 7 a L+e+ayt + r2y+ 

2671. cite. 2e) 2e) > ete, so= Te : 

s(Hn= 148. 2672. be, _ 260 6-9 > Panne + 

Te > (AMAR ; sm = 2678. + 
n=1 

+4 S ANS : S(+n)=n?. 2674. 2 sh ax X 


n=1 


X [a + >2E ae. M (acosns—nsinns) |; S(+ x) = char. 


2 
sin ax n sin nz 
2675. S on à lue enr ND si a n'est pas entier; sinaz, 


n= 1 
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, | 2sinex F 1 s 
si a est entier; S(+x)=0. 2676. a [ SP à ÿ (—1} X 


n=îi 


a COS nt ; x é ; à 
X , 31 a n’est pas entier; cosaz, si a est entier ; 


a? — n? 


: 2shar © -,) 2Sinnt .; S(+x)—0. 
S (+ x)=cos an. 2677. ——— Y (— 41)" Mes (Æ 2) 


n=i{ 


. 2shar 1 . cos 
2678. a Late s  S(+%) = char. 


sin nz sin (2n—1)z 1208 X . 
2679. D, =". 2680. s eg 8) Zi b) +; 


n=1 n=— 1 
x din SIN NZ, HT _4 
C) EVER 2681. a) 2 D IR; D) = —— X 
n=1 
« cos (22—1)z. “ : : : 
D Qn= 1 , FE . 2682. a) D bn Sin nr, ou Dsh_1 = 
n= n={ 
27 8 x . n° 
SET tee bass D) + Re 
n = 
cos nz . ue. a? 2 < ax 
X—55 1); 2) 5. 2683. à) — D [—(—1) ee] x 
n = 
nsinrtz . et __4 2 [(— 13m 64% 1] cos nz 
aps D + D 
0 œ] 4 — 005 n 9 = sin À 
2684. a) 7 ÿ D b) EE der D COS nT 
n= 1 n=1. 
à = in (2n—1 2 «3 cos2(2n—1) 
ER un Sn(n—1)z, I_2 © cos —1)z 
De Er à Dé (22—1) ? 1) 4 (2r —1)° 
n= 1 n=î1 
| 1 2 
—1\r- AR 
2686. ÿ bnsinnz, Où bg —=(—1)h"1 — SE? bop+1 = (—1) TC 
n= 1 
8 ss sin (23—1)7z -, 2Ssinnz 
2687. D in 2688. SE S (1n An — 
ñn n=i 
529 
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IT 


2689. 23 (+ S son cos ns). 2690. SE 2 s (Ex 
nes 1 


__ 4in=1 C0 27 4 
TRS T 1. 2692. — x 


n=2 


COS z 


X cos nz |. 2691. 1— 


— 


x [+ +3 ou ne + |. 2694. Solution. 1) azn— 


[a 


a 
= À rte) cos 2ne de = À f (x) cos 2nz dr + f(z) cos 2nx dr. 
0 


Cr 0 


alt 
a à 


Si on fait le changement de ‘variable t= 7 dans la première 


intégrale et t=z— + dans la seconde, alors, en utilisant l'identité 


Î (+1) = — (+ e) , on voit facilemont que an = 0 
(r =0, 1, 2, )< 


f (x) Sin 2nr dr + _ 


f(x) X 


or te] 1 


PL 4 
2 2 
+ | (a) sin 2nzdr= + 
0 


DE CTT 


X sin 2nx dr. Le même changement de variable que dans le cas 1), 


et en tenant compte de l'identité préposée f + :) = f (5 1) 


2 
conduit à ben —0 (n—1, 2, ...). 2695 > cos cos (2n + 1) az 
en 0] ’ . + ETES NE . 
2 mé in 2 Â 
sin 2277 
2696. 1— 5 D) PE. 2697. sh | — + 2 s (— 1 x 
n= 1 n= 1 
natx . nTz . nt 
L cos 1 — An Sin —— sin Se 
À — 7x —— | 2698. 10 (= 
n= 1 
£ = sin2(n—1) ! © 
sin2(n—1) sr 
2699. a) pa > pate b) 1. 2700. a) + ÿ (—1}t1 x 
No 1 n=i 


ne GT s 
X—— ; D) D —gy — "2101. a) ÿ bn X 
n=1 LR | 
xsinT, OÙ boys = — ï ll: bon = +; 
4x2 : cos =. 
b) ———16 D (—11 2702. a) —5 D, (— 1} x 
nd sn 
sin MIE 1 4 9 cos(2n+1)nz 2 
X— QnE1%  ? ) à 7 (2n+1ÿ EN er 
- Le 
7e Dares Et DER. 
n= 1 n= 1 
Chapitre IX 


2704. Oui. 2705. Non. 2706. Oui. 2707. Oui. 2708. Oui. 2709. a) Oui ; 
b) non. 2710. Oui. 2714. y—zxy —0. 2715. zy'—2y—=0. 2716. y— 
— 2ry" —0. 2717. rdr+ydy—=0. 2718. y—y. 2719. 3y3—zr—2ryy". 


2720. zxyy’ (zy°+1)=1. 2721. y=zy'In—. 2722. Dry" + y" =0. 


2723. y—y'—2y—0. 2724. y®"+4y—0. 2725. y"—2y+Ly—=0. 2726. 
y" —=0. 2727. y"—0. 2728. (1+y’2) y" —3y'y"2—0. 2729. y2— 72 —25. 


2730. y—rex. 2731. y— —cosz. 2732. y=L (— 5e Dex — der). 
6 


2738. 2,593 (valeur exacte y—e). 2739. 4,780 (valeur exacte y— 
—3(e—1)). 2740. 0,946 (valeur exacte y—1). 2741. 1,826 (valeur 


Cy 
exacte y— 1/3). 2742. cte y=tg®z+C. 2743. z2=—— ; y=0. 


SE . 2746. teu=C (1—e*) ; 
2 
+ 2 


z—0. 2747. y—C sin r. 2748. 2e ? — Ve (1er). 2749. 1+y2— 1=zi: 


2750. y—1. 2751. arctg pere 2752 8r+2y+1—2 tg Er 
2753. z +2y+31n|2r+3y—7]—=C. 2754 5r+1410y+C—=3 in | 10 


—5y +6 |. ASS. P= ee ou ‘a oe 2756. 1n p — 


2744. 22 y3—]n Cz3. 2745. y—=a+ 


2 cos? @ 
er) 2757. La droite y—Cz ou 


l’hyperbole y= +. e. La tangente est égale à 
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C 


4 2 = : 
y? + (+) . 2758. y?—x2—C. 2759. y—Ce. 2760. y? = pr. 


x 
Ÿ zy az à 
2761. y—ar?. Indication. Par hypothèse — = +2. En 
Î yaz 
0 


dérivant deux fois par rapport à z, on en déduit l'équation différen- 
tielle. 2762. =. 2763. y— V4—z1+2 | mA 2764. Le 
faisceau des droites y— kr. 2765. La famille d'’ellipses homofocales 
2r®+y®— C2. 2766. La famille d'hyperboles rz?—y—C. 2767. La 


famille de cercles r?+(y—b)2—b?. 2768. y=zme. 2769. y— 


E = 
C 1 CL) a a a Li 
= +. 2770. z= CeV. 2771. (x—C}2— y? — C2; (x—2)—y2—4 ; 


C 1 
y=+z. 2772. V/<+iniyi=c. 27173. Y= SE z = (0. 


2774. (x2+-y*}3 (z+ y)2=C. 2775. y=z V 1 . 2776. (z+y—1)3— 


—=C(z—-y+3). 2777. 3r+y+2n|z+y—1|—C. 2778. In|4r-+8y+ 
+5|+8y—4rz=C. 2779. x®°—1—2y. 2780. Le paraboloïde de révo- 
lution. Solution. D'après la symétrie le miroir est une surface 
de révolution. On fait coincider l'origine des coordonnées avec la 
source lumineuse ; l’axe OX est dirige suivant le faisceau de rayons. 
Si la tangente en un point arbitraire M (x, y) de la courbe intersec- 
tion de la surface cherchée avec le plan XOY forme avec l'axe OX 
l'angle y et le segment joignant l'origine Le coordonnées au point 
tg q 
1—tg°9 
tgp—y". L'équation différentielle cherchée est y—yy’?—2ry" et sa 
solution est y?—2Czr+C?. La section plane est une parabole. La sur- 
face cherchée est donc un paraboloïde de révolution. 2781. (x — y) — 
—Cy—0. 2782. x=C (2y + C). 2783. (2y2—z2}=Czt. Indication. 


x : 


M (x, y) l'angle «, alors tga—tg2p— . Or, tg a=+., 


Prendre en considération que l’aire est | y dr. 2784. y—Cr-xln|z|. 


a 
2785. y—Cr+zr2. 2786. y=—+ 44. 27817. z Vi+y+cos y=C. 
Indication. L'équation est linéaire par rapport à zx et —. 
2788. s= Cp. 2789. y= +, 2790. y=+ (x VI=+ 
| 1+z D _ Z 2 : 
+arcsinz) M 5. 2791. y=——. 2792. y(r2+Cr)=1. 
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2793. y —7r In .2794. x°— 2795. y3 (34 Ce S*)— 7, 2797. ry — 


1 
y+ Cy?° 
= Cys+ as, 2798. + z+ay=0. 2799. r=y ln. 2800. += 


z 
2801. x? y°—Cy+a=0. 2802. —+ry+y=C. 2803. + 2 + 
3 


4 NI 
Lac. 2804. 24 2 + Le C. 2805. z2 + y — 


< arctg À = C. 2806. r2—y?—Cy3. 2807. ÉRR A —2, 2808. 1n{r|— 


-£ec. 2809. ++F=c. 2810. inst y. 


ne (zx sin y—+ y cos . y)ex=C. 2812. L2C?41—20y) (x? + C?— 
2Cy)=—0 ; l'intégrale pi rie est z2—y2—0. 2813. L'intégrale 
générale est (y+C}=zx8; il n'y a pas d'intégrale singulière. 


2814. L'intégrale générale est (5-v+c) (2—#+c)-0; il 
n'y a pas d’intégrale singulière. 2815. L'intégrale générale est y°+- 


+C?—2Cz; l'intégrale singulière est z?—y?—0. 2816. y — _ COS z + 


+ Vin 2. 2847. { Re 2818. À z=eP+-peP+C, 


2 y= p Sin p+cos p+p+C. y=pte. 
pi 
La solution singulière est y=—0. 2819. { ET De 2 +0, 
y—=p?+2lnp. 


2820. 4y=1®+p?, In|p—z|=C+ 


P—z 
2821. In VrE+y+ arctg +=C, z=ln HE. La solution singu- 
lière est y—ex. 2822. y= + Ca - 5: y = + 2x. 
z=În|p|—arcsin p+cC, z—=Ce-P—2p+2 
2823. { ii 2824. { ”., 
y=p+ Vip. y= C (1+p) e-P— p? +2. 
1 
4 = 
=> (Cp *—p), 
2825. 


1 
y=—+ (2Cp° + p?). Indication. L'équation différen- 
tielle, qui permet de DPÉPRMES comme fonction de p, est homo- 
gène. 2826. y—Cr+C?; y= ——. 2827. y—=Crz+C; il n'y a pas 
de os singulière. 2828. y— GE VITG, 22 y2— 1. 2829. y=— 
= C++ ; ÿ®—=4z. 2830. ry—C. 2831. La circonférence et la 
famille k ses tangentes. 2832. L'astroïde r°/3+y2/3— 2/3, 2833, a) 
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Homogène, y—zu; b) linéaire par rapport à z; z=uv; c) linéaire 
par rapport à y; y—uv; d) équation de Bernoulli : y=uv; e) à variables 
Sépara les ; 3) équation de Clairaut ; la mettre sous la forme y — 


—=2y" + Vy$; g) équation de Lagrange ; dériver par rapport à z; 
h) équation 1e Bernoulli : 5 y—=uv; i) se ramène à une SRE 

variables séparables ; u—z+y; j) équation de Lagrange; He 
par rapport à zx; k) équation de Bernoulli par rapport à x; z—uv; 
1) équation différentielle totale ; . linéaire; y=uv; n) ‘équation 


de Bernoulli ; y—uv. 2834. a) sin = —In|z|+C;b)z=yecvti. 
a : T | 

2835. sy Cpt. 2886. y= re 2897. sy (C—in?s) =1. 

2838. y—Cr+ClnC; la solution singulière est y—e-(x+l), 2839. y— 


—Cz+7V—aC, la solution singulière est y—-—. 2840. 3y+ 


4x 
[2x3 — 1! 1 ? Î 2) — 
+ In y = 1% — C. 2841. Hero arctg y—-- În (1 + y?) = C. 
1 


2842. y—z2(1+Ce*). 2843. z=y2(C — eV). 2844. y—Ce rt 
sin z— 1. 2845. y—arz+C V/1—7z2. 2846. y — Ai (z+in]|z|+0. 


2847. z—Cesinu—2a (1+siny). 2848° S-+3z+y+ Inf(z— 3)10 x 


X1 y—1 [$]=C. 2849. 2 arctg 


2 
y—i 242 y 
5z = ]n Cr. 2850. z?—1 : Ce Ÿ. 


2851. 23—Cev—y—2. 2852. V L+ In|z|—C. 2853. y=z arcsin (Cr). 

2854. = Cet: + À sin ++ cos r. 2855. zy—C(y—1). 2856. z— 
3 

= Cev — + (sin y + cos y). 2857. py—C(—p1). 2858.14 —Ceë0—y3— y} — 


y À. 2850. (y+ 0) (ry+ C0. 2860. VA FË-E= C 


se NéRT ; 
2864. zev—y=C. 2862.77 2p Ip _ In (p+V1+p?), 
= 2pz+ Mer 


2863. y—ze%, 2864. 2ex—yi= Cy. 2865. In | y+2 |+2 arctg SC. 
y 
2866. y= + Ce 7 ++—2=0. 2867. z?-y—Ce". 2868. z+ =. 


C—zx$ . 
2869. = ————. 2810. —Csin z—a. 
ÿ PET y F 
pen = SGH VETE)TE, 2872. (y—Cz)-(y—12+C)=0. 
z+Vat+z? 


2873. y= Cet: y=+ a. 2874. 234 z?y — y?r —y3 = C. 


2875. p?+4y?—Cys. 2876. y—r—1. 2877. y—r. 2818 y—2. 
2879. y—0. 2880. y (sinzcoss). 2881. y = (22242544). 
2882. y—e-x+2r—2. 2883. a) y—zx; b) y— Cr, où C est arbitraire ; 
le point (0 ; 0) est un point singulier de l'équation différentielle. 


2884. a) y?—z; b) y°—=2pr; (0; 0) est un point singulier. 
2885. a) (7—C}+y®=C?; b) il n’y a pas de solution ; c) r?+y?=x ; 
æ 


(0 ; 0) est un point singulier. 2886. y—ev, 2887. y—(V/2a+ Vz)’. 
2888. y2—1—ex. 2889. r—Ceap, Indication. Passer aux coor- 
données polaires. 2890. 3y2—2r—0. 2891. r—kp. 2892. r2+(y—b)?=b?. 
2893. y2+-167—0. 2894 L'hyperbole y?—z2=C ou le cercle z?+ 


+y3= C?. 2805. y= + (ex ex) Indication. Prendre en con- 


ed < 
sidération que l'aire est | y dx et la longueur de l'arc ( V1+y"2 az. 
0 0 


2896. z= + Cy. 2897. y?—4C(C+a—zx). 2898. Indication. 


Avoir en vue que la résultante de la force de pesanteur et de la 
force centrifuge est normale à la surface. En faisant passer l'axe OY 
par l'axe de révolution et en désignant par © la vitesse angulaire 
de rotation on trouve pour une section axiale plane de la surface 
cherchée l'équation différentielle 4 — &2r. 2899. p—e0000167À, 
Indication. On peut admettre que la pression à chaque niveau 
d’une colonne d'air verticale est déterminée seulement par la pres- 
sion des couches qui lui sont supérieures. Utiliser la loi de Boyle- 
Mariotte, d'après laquelle la densité est proportionnelle à la pression. 


L'équation différentielle cherchée est dp— —Xp dh. 2900. s — _ kluw. 


dr. 2901. s— 


Indication. L'équation est ds—Avw. = 
= (p+ ru) kl. 2902. T—a+(To—a)e”*t. 2903. Dans une heure. 


2904. w — 100 (=) t/m. 2905. En 100 ans il se désintègre 4,2% de 


5 
la quantité initiale Q@. Indication. L'équation est < = kQ-Q— 
t 


1600 
=Q@(+) . 2906. 1&35,2s. Indication. L'équation est 


| 1 \2 1 
2. —— RS Led l 1 ? _— 
x (À 2 dh=n (+) v dt. 2907. 102 - Indication. L’équa 
R 


tion est dQ— —KQ dk. Q=Q(+)". 2908. v + J/ 7 pour t+ 00 
535 


(k est un coefficient de proportionnalité). Indication. L'équa- 


tion est m © = m£g— kv® ; y!" eh (4 14 . 2909. 18,1 kg. 


Indication. L'équation est EL 2910. i— 


R 
— —t 
= rar [sin Lo em un + Loe L}. Indication. L'é- 


quation est Ri+L SE = — Esinot. 2911. y=zln|z]| + Ciz + C2. 


2912. 1+ Cy= (au =) . 2913. y=lnlex + Cil—z+ 0. 


2914. y—Cit+Celn{z|. 2915. y—Cye3%, 2916. y—+ V/Cir EC» 
2947. y=(1+ C?) In |z+Cil— Car Ca. 2918. (2—Ci)=a ere : 


2919. y=+(nlzl+ Ciln|z| + Ce. 2920. z = —— = —— 1 | — 
Ci 


AC cs 
y=C. 2921. y — Cest ë 2922. y = + _ [= VC —zi + 


+ C3 arcsin + 2923. y=(Ciet+i)r+Ce 292%. y=(Cir— 
1 
E « 
PTT URL és Re : 
— Cie + Ca; y= + C (solution singulière). 2925. y—CizX 
3 2 
X(z—Ci)+Ca3 y==%+C (solution singulière). 2926. y= ++ 
+ Ciz In|r|+Cor+Cs. 2927. y—+ sin (Ci-kr)+-Cor+ Ca. 2928. y—13+3z. 
2929. y— + (+1). 2930. y—z+1. 2931. y—Cr°. 2932 y— 


1+Ciex. En Ca 
= CT Ge? y=C. 2933. z—=Cit+iln | 2934. z=C;— 
1 es — Ciy2 2 2 — 
T, M ÉC Ê 2935. z— Ciy he 2936. 2y?—4r?— 1. 
z2— 1 e—1 122 
2937. y=z+i. 2938.  , Z In|z]ou T7 A TT ILE 
+ SEE In In|z|. 2939. y=+ 2940. = 2941. y—2ex. 
2 
2942. ser U +2) 2943. y=—er. +. 
A4 -s __ 3esx : … 
2945. y — . 2946. y — He 2947. y—sec? z. 2948. = 
2 

— sin z+1. 2949. ne) 2950. z— 5e. 2951. Il n’y a 


pas de solution. 2952. y—ex. 2953. y=2lnlz|—<. 2954. y= 
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2-1) 4 US : Le 
= CRGRE ! < c (r+1)"+ C2 La solution singulière est y—C. 


2955. FE MN id La solution singulière est y— 


PE -A y—= 1 —ex ; ee la solution singulière est y — 
er 2958. Les circonférences. 2959. (z— C3) — Cay?+ kC3—0. 
Z— ZT 


2960. La chaînette y—=ach . Le cercle (r—z0)?+y?=a2. 


2961. La parabole (z—zx0)?=2ay—a?. La cycloïde r—z9=a (t—sint), 
y=a(i — cost). ie e%U+Cs — gec(az + C4). 2963. Parabole. 


q 
Ci HH® 4 H 4H * z+C 
a 


2964. y=— 5  — € +C:=ach + Cr, où H 


est la tension horizontale constante et =. Indication. 


2 1+ +) ? 2965. L'équa- 
tion du mouvement est ms — JL COS &). (&) du mouvement 
cest 557 (sin a—peos a). 2966. s—— Inch (: 54). Indica- 
tion. L'équation du mouvement est m = me—k Se). 
2967. Dans 6,45 s. Indication. L'’équation du mouvement est 
Te = — 10 v. 2968. a) non; b) oui; c) oui; d) oui; e) non; 
f) non; g) non; h) oui. 2969. a) y"+y—0; b) y”—2y"+y=0; 
c) z°y"—2xy" + 2y =0; d) y” —3y" +4y’ —Iy=0. 2970, y = —3z—5r2+ 
+978. 2971. ot Indication. Faire la 
He y—yqu. 2972. y—Cizt Colnz. 2973. y—A+Br+zs. 


2974. y= + + Az HE. Indication. Les solutions particulières 


de l'équation homogène sont y, =x, Ve=—. La méthode dela varia- 


‘tion des constantes arbitraires donne G=5+4; s Cs= +8. 


2975. y— A+ B sin e-+ 008 a +-In sec 2 +482 | sin x 1n Jan 2 | — 
—z2cos zx. 2976. y—Cyex + Coeix. 2977. y— Cie 8x L Csesx. 2978. y — 
=Ci+Csex. 2979. y—C;cosz+C;sin x. 2980. y—ex (Cicosr + Cesin x). 
2981. y—e"°x(Cicos3r + C:sin 3x). 2982. a 2983. y= 


ae Cr VEL Ce * V5) 2984. Si k>0, y— Cie VRLCe-*VR. 
x VS 


x 


si k<O0,y—=Cicos V —kr+C,sin V —kz. 2985. se. 2 (Cie 2 + 
637 


vs 


. zx = vi 2: 
+ Ce M ). 2986. ÿ = 8 (ci cos xz+ C, sin ZE z) $ 
2987. y—4exzLeix, 2988. y—e"x. 2989. ….. 2r. 2990. y—1i. 


2991. y=ach+. 2992. y—0. 2993. y—Csin nez. 2994. a) ze2x (Az? + 


+Bz4-C), b) Acos2r+Bsin2r; c) Acos2r+Bsin2r+Czr?e%x; 
d) e*(Acosz+Bsinz); eo) eX(Ar*+Br+C)+zex 2 : 
f) vo cos 2:+(Dr+Ez+F) sin 2r]. 2995. y—(Ci+ 


+ Cox) ex FE (2r2+4r+3). 2996. y=e À (cicos 2 V3 coin? V3) + 
+ 2x3 + 37°. 2997. y=(Ci+ Canet ++ ex. 2998. a 
2999. y — Cie + Cure ex. 3000. y — Cicosz+Cusinz+ + zsinr. 
3001. y—Cier + Cie-2x —+(Bsin 2r+cos 2r). 3002. y—Ciex + 
+ Crer3x D z (5-3) e°x, 3003. y—(C1+ Cr) ex ++ cos + De 
Re. 3004. y= Cat Cest Est À cos 2r — sin 2x). 3005. y — 
— ex (C cos 224 C sin 22)+ À ex sin 2. 3006. y= cos 2r++ (sin z+ 


+ sin 2z). 3007. 1) z= C4 cos ot + C, sin ot + À sinpt; 2) z— 


| P° 
= Ci cos wt + C; sin ot — À t-cos ot. 3008. y—CieT + Czeix — reix, 
z? z$ 


3009. y = PAPIER + . 3010. y =ex (C1 + Cor + 3). 


3011. y= Cite + res à x. 3012. y= Cie-ts + Cuir Lez + 
+26 cos 2r +sin 2r). 3013. y= CitCae-z ext D 2357. 3014. y— 


=Ci+Csex—3reï—z—x1?. 3015. y=(c+cr+s2) es+Ler. 


3016. y = (Ci cos 8z + C; sin Br) + | 7 (sin 3z +6 FE à 
3017. y— (Ca+ Cartes) er ET, 3018. y— = Ci Cu — (cos z+ 
; a zx 1 , zS a z 
+3sin D . 3019. y=T e°x Gr+i)—— tr î 


3020. y—Cie+Ce-*—zsinz—cosz. 3021. y—=Cye-?x + Cie — 
— (sin 27 +2 cos 2r). 3022. y=Cycos 2z + Casin 25 —% (3 sin 274 
+2 cos 22) HT. 3023. y—=e*(Cicosz+C,sinz— 2x cos x). 3024. y= 
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= Cyr + Guen + (ere. 3025. y= Ci cos 3r+ C, sin 3r + 
+2 x sine À cos 2 + 2 (37 —1) 07. 3026. y—Ciex + Cie-x + 
+32) + (Br — 2) ex. 3027. y= Ca + Cueix— Dre — À 3 — 
—i 2. 3028. y=— (a+ce+) ex. 3029. y Cie-3* + Coer — 


_ (2r2+ x) + (2r®+3r)ex. 3030. y—Cicosr+Csinr+ 


+008 + € sin 2—— cos 32 +5 sin 3. Indication. Trans- 


eme le ae des cosinus en somme de cosinus. 3031. y — 
Cie” V2 Ce V2 rexsinr+texcosr. 3032. y—Cicosr+C,sin r+ 
+coszin|ctg (545) |: 3033. y—Cicosr+C,sinzr+sinz-.ln 87|: 
3034. y—(C;+Car)e*+ rex In|z]|. 3035. SA re a 
. y—=Cicosz+C;:sinz-+zrsinz+coszin|cosr|. 3037. 
de or le 3038. a) y— + 
+ Cse”x + (ex Lex) arctg ex ; b) = Cie” VaiCe-*V2Le x 


3040. L’équation du mouvement est 2 (Æ) =2—k(z+2); (k= b: : 


r=2x 2. 3041. z RER 4 ECS LPS Indica- 


tion. Si on mesure z à partir de la csition de repos de la charge, on 
a RÉ Go+E— — 1), où x, est la distance du point de repos 


de la charge au point initial de suspension du ressort, L. est la 
longueur du ressort à l’état de repos ; donc k(zo—!l)=4, par conséquent, 


LT —k(z—y), où k—4, g—981 cm/s*. 3042. m kr) — 


—k(b+z) et z=ccos [: Va). 3043. pe t= 


dt° 
=V Sin (64 1/35). 3044. a) r —— S (e epe-o). br D (eût 
—e”®), Indication. L’ nn différentielle du mouvement 
D = ur. 3045, y=Ci+ Caer + Carter, O6. y—Cy + Cae”* + Cyr. 


e < 
3047. y=Cye-x te? ( ca cos E V3 24 Cysin VS +) + 3048. y=Ci+ 


+ Car + Case V2 + Cye-* V2, 3049. y = ex (C4 + Car + Car). 3050. = 

—=e* (C, cos z+C. sin r)+e”x (C3 cos z + Ca sin x). 3051. y = 

— (C4 LCox) cos 2r + (C3+ Cax) sin 2x. 3052. y=Ci+ Cie x + 
< 


Lei (c cs V3 ,+c sin LE z) ; 3053. y—= (Ci Cox) ex + 
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(Cat Car) e*. 3054. y — Cest + Cse"ax C3 cos ar + C4 sin az. 


3055. y — (Ci+ Car) e VISE (Ca+ Ca z) e” V3x, 3056. y=Ci+ Cor + 
+ Cacos ar +Casinaz. 3057. y—Ci+Cor+(Ca+ Car) ex. 3058. y — 
—=(Cit-Cor) cos r+(C3+Cax) sin z. 3059. y=e-* (Ci+Cazt... Chant). 


3060. y— Ci Cast (Cs+ Cr + +) ex. 3061. y=Ci+ Cor +127 


V3 


x 
43284 1 4 + À 254 (C-Cas) ex. 3062. y—Cie* te : (cacos = EX 


+ Cu sin VE 2) 2 5. 3063. y= Cat Cort Car + Ca x + 
1 ; 3 , 1 
+ joe (à cos 4x — sin äz). 3064. y= Ce + Cit Cor + as + 


FPLRNT (5-2). 3065. y—Cie-* + C, cos x + C;sin z-+ 


12 2 4 
+ex (25). 3066. y—Ci+-CA cos r+Csinzr+secz+coszln|cos r|— 
—tgzsinz+zsinz. 3067. y=e *+e É (cos V3 + rar s)+ 


Lz—2. 3068. y=(Ci+Crln 2). +. 3069. y= C4. 3070. y— 
= Cicos(21nz)+C,sin(2lnz). 3071. y—Ciz+ Car? Card. 3072. y — 
= Ci+C:(37+2) 7/3. 3073. y= Cyr. 3074. y—Cicos (ln x) + 


+C;ssin(inz). 3075. y=Cin+ C4 LE 2. 3076. y—(z+1)}[C; + 


HColn(z+1)]+(z+138. 3077. y—z(Inz+Iln?zr). 3078. y= Cicosz + 
+C:sinz, z—C,.cosr—Cisinz. 3079 y—e-*(C;cos z+C, sin x), 


eZ [(C2=2C3) cos x—(C1+2C.) sin r]. 3080. y—(Ci—C:—Cir)er 2x, 


D 3081. z—Ciet+e _2(c cos V3: Cysin V3 e :); 


Cube 7 (EVIZG 608 V3 2 _ VIE GC sin VS :) : 
pa 2 2 2 
t = 
z=Ciette 2 (BYE c08 V5 4 4 D VI G sin VS +) : 


3082. r—Cie-t+Cuett, y—Cset+ Cet, 2 — (Ci + Ca) et + Coett. 
3083. y= Ci Cet + (2242), 2= Cauet —Ci+ (x —1). 


3084. de PR r e 52 201 Cu (Be 1) 8 sin 22 008 

—=(C;—2C—2Cor)e-*—6r+H14, z—=(C,+ Car) ex +5z—9 
9! 2—=4, y—=14(1—e-x) — Re 2 —9(—e-*)+ 

LAS, 3086, z—10et—8Beñl—etL6r—1; y — — 20e%t + 8est + 
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2C: _ _Ci_ 
(C2 — 0 C2—2z 


sp b ln V/x 2— arctg — ne Indica- 
y 2 ) + y ge + | VAE 2 


dr dx 
T—y z+y 
l'intégrale première 1…n V/z°+p°=arctg L+C. Puis, ayant recours 


aux propriétés des proportions différentielles on a == - = =. D” 


d dz d , 
NS D'où Ins= + In (224 y#)+ in C, et, par 


conséquent, a s C) x z=0, r°+y+z=6. Indi- 

cation. En appliquant les propriétés des proportions différentielles 
. dr _ dy  dz dr+dy+dz. .,,. … 

on a: y—z 27 2Yÿ 0 ; d’où dr + dy + dz=0 et, 


JL 3et4422440. 3087. y=— 21 . 3088. a) Es Hs 0, 


tion. En intégrant l'équation homogène , on trouve 


par conséquent, z+y+z=C;. De même, ee EL TS 


z(y—2) y(z—zx) z(7—y) 
= LEP EEE zdrz+ydy+zdz=0 et 224 y +2 = Co. Ainsi, 


les courbes intégrales sont les circonférences z+y+z— Ci, z°+y?+ 
+z2—C,. Les conditions up z=À1, y—=1, z——2 donnent 


Ci=0, C;—=6. 3089. y= Cyr+ T2 TE (8nt—21n 2) z=1— 


—2Ce+ + (BInz+lnz—1). 3090. y — Cie 


x V2 -xV2 C3 


+ Cs cos z+Casinz-her— 27, z— —Cie — Cie 7 C08z— 


Ca 1 __ vom cos œ TL . 
—Z Sins +2. 3091. ga (1— ), y = 


(Evo sin a+ me) (1e de jee ne . Solution. ee = 


dt 
dvy — 
= — kv,, me — kvy— me avec les conditions initiales: pour 
t—=0, r9=y0—=0, Ve, = VO COS sr Vy VO sin &. En intégrant on trouve 
U 
=: st 
Vx=vocosae 7 , kvy+mg—t(kvosin armee M, 3092 z— 
m 2y3 
= 4 COS F.. y = vo Vm EL TS se = 1, Indica- 
Vr k Vm a mu . 
tion. Les équations différentielles du mouvement sont : ME = 
ER a Le jy, 3098. y=—2—27—7%. 300. y— 


941 


1 1 
ere 3095. y Este Last 


9 21 1 1 2 
LL — x | — 75- 3096 Yy=— a _— 
EH cu 5-79" l7at Fe 
3097. y=s tt + ; la série converge pour —1<r<1. 
x? x x : 
3098. ape temps ner te ; la série converge 
pour — 00 € r € 00. ication. Appliquer la Se Hs des 
coefficients indéterminés. 3099. y—1—-— 3] 23 + — 51 z6— LT 
la série converge pour — 0 < r < + oo. 3100. je, PET 


tion. Dr la méthode des coefficients indeterminee: 3101. y — 
zâ ze 

ni is _ tan -xuat Cut 

Indication. FLE la pee des . icients indéterminés. 


3102. z—a (1e +2 ss 4e + È 0 ….). 3103. u — 


= À cos = sin TT. Indication. Utiliser les conditions u (0, t)=0, 


; la série converge pour |[z|< co. 
ST 


nr Ôôui(x, 0) __ 21 
u(l, t)}=0, u(z, 0) =Asin — D on —=0. 3104. u a al 
n= 1 


xat nïtz , : se — 
sin—. Indication. Utiliser les conditions : 


: l 
u(0,t)—0, u(l, t)}=0, u(zx, 0)=0, ou Ce 0) 


. nn 
— cos nx)sin 
—=1. 3105 u— 


[e »] 
= 5h as — cos sin . Indication. Utiliser les 


u(z, 0)_, 


ET u (0, t)=0, ul, t)—0, ufr, 0)— 


conditions : 


2hz l 
+ doi  . D An cos 2H DER 
2h (1-7) pour Z <T< L. ux20 
l 
x CRUE, où les coefficients sont An= + _ 
XS in EU 7. Indication. Utiliser les conditions: 
u (0, t)}—0, 20 De te =, 26 D _ 0. 
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400 (o) ; aïn2ni 
= .. MZ 1002 : 
3107. = ÿ 3 (1—cos nn) sin 100 ‘‘ . Indication. 


ni 
Utiliser les conditions u(0,t)—0, u(100, t)=0, u(zx, 0) = 
= 0,01zx (100 — x). 


Chapitre X 


3108. a) <1°”;, <0,0023%; b) <Limm; <0,26%,; c) Liz; 
<0,0016%. 3109 a) L0,05; <L0,021% ; b) <L0,0005; L1,45% ; 
c) <0,0005 ; L0,16%. 3110. a) deux chiffres ; 48-103 ou 49-103, puis- 
que le nombre est compris entre 47877 et 48845; b) deux chiffres; 
15; c) un chiffre ; 6.102. Du point de vue pratique il y a lieu de 
mettre le résultat sous la forme (5,9 +0,1)-102. 3111. a) 29,5; 
b) 1,6-102; c) 43,2. 3112. a) 84,2; b) 18,5 ou 18,47 + 0,01 ; c) le ré- 
sultat de la soustraction n’a pas de chiffres exacts puisque la diffé- 
rence est égale à un centième pour une erreur absolue permise d’un 
centième. 3113*. 1,8 + 0,3 cm2. Indication. Appliquer la formule 
qui donne l’accroissement de l'aire du carré. 3114. a) 30,0 + 0,2; 
b) 43,7 + 0,1; c) 0,3 + 0,1. 3115. 19,9 + 0,1 m2. 3116. a) 1,1295 + 
+ 0,0002 ; b) 0,120 + 0,006 ; c) le quotient oscille entre 48 et 62. Par 
conséquent, dans le nombre qui donne le quotient aucune décimale 
ne peut être considérée comme exacte. 3117. 0,480. Lo dernier chiffre 
peut osciller d’une unité. 3118. a) 0,1729; b) 277-108; c) 2. 3119. 
(2,05 + 0,01)-103 cm2. 3120. a) 1,648; b) 4,025 + 0,001; c) 9,006 + 
+ 0,003. 3121. 4,01-105 cm2. L'erreur absolue est 6,5 cm°. L'erreur 
relative est 0,16%. 3122. Le côté de l'angle droit est Deal à 13,8 + 
0,2 cm, sina—0,44+ 0,01; œ—2615 + 35”. 3123. 2,7 + 0,1. 
3124. 0,274. 3125. Il faut mesurer la longueur du pendule à 0,3 cm 
près ; on prend trois chiffres pour les nombres x et g (d’après le 
principe d'équiinfluence). 3126. Mesurer les rayons et la génératrice 
avec une erreur relative de 1/300. On prend deux chiffres après la virgule 
pOuE le nombre x (d’après le principe d'équiinfluence). 3127. Mesurer 
a grandeur L à 0,2% près et la grandeur s à 0,7% près (d’après le 
principe d'équiinfluence). 
3128. 


3129. 


z 
0 
1 
2 
3 
4 
5) 
( 
7 
8 
9 


me 
© 


Indication. Calculer les cinq premières valeurs de y et ayant 
obtenu Aëys—24 répéter le nombre 24 dans toute la colonne des 
différences du quatrième ordre. Après quoi le restant du tableau est 
complété à l’aide d'additions (en se déplaçant de droite à gauche). 
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3131. a) 0,211 ; 0,389 ; 0,490 ; 0,660 ; b) 0,229; 0,399; 0,491; 0,664. 
3132. 0, 1822 ; 0, . 10-2165: de 0,2503. 3133. 1Lzrtrhs. 
3134. y= me +8 © De+8: y & 22 pour x — 5,5 :y— 
— 20 pour z & 5,2 ni ication. A calculant x pour y—20 pren- 
dre yo = 11. 3135. Le polynôme d'interpolation est y—z?— 10711 ; 
y—1 pour z—0. 3136. 158 kg (approximativement). 3137. a) y (0, 5)— 


= — 414, y(2)=11; b) y (0,5) — +, y(2)= —3. 3138. —1,325. 
3139. 1,01. 3140. —1,86; —0,25 ; 2,11. 3141. 2,09. 3142. 2,45 et 
0,019. 3143. 0,31 et 4. 3144. 2,506. 3145. 0,02. 3146. 0,24. 3147. 1,27. 
3148. —1,88 ; 0,35 ; 1,53. 3149. 1,84. 3150. 1,31 et —0,67. 3151. 7,13. 
3152. 0,165. 3153. + 1,73 et 0. 3154. 1,72. 3155. 1,38. 3156. x — 0,83 : 
y —=0,56 ; x — —0,83; y= —0, 56. 3157. z—1 ,67 ; y =1,22. 3158. 4,493. 
3159. + 1,1997. 3160. D'apres la formule des Lraposcs on a 11,625: 
d’après la formule de Simpson on a 11,417. 3161. —0,995; —1 ; 
0,005 ; 0,5%; A—0,005. 3162. 0,3068 ; A —1,3-10-6. 3163. 0,69. 3164. 
0,79. 3165. 0,84. 3166. 0,28. 3167. 0,10. 3168. 1,61. 3169. 1,85. 3170. 
0,09. 3171. 0,67. 3172. 0,75. 3173. 0,79. 3174. 4,93. 3175. 1,29. 
Indication. Employer les équations paramétriques de l’ellipse 
z= cos {, y—=0,6222 sin t et ramener la formule qui donne la longueur 


nd 


2 
de Farc à la forme | V/1—e cos? t dt, où e est l'excentricité de l'el- 


x?  9rll 

EST 
3 3 

Fa . 3177. LAARE Asils prit, Ya (x) = 


zÂ zx 


; - zS x x 
lipse. ‘3176. p()=—; R(D=T+S Ya (x) — 


7x3 : zx3 
Za (x) =—5——2:° + 3r—2. 3178. y1 (x)—= x, y: (x) = x —T 43 (x) = r— 
= + Fo a. 3179. y (1) — 3,36. 3180. y (2)— 0,80. 3181. y (1) — 3,72 ; 


- (1) 2,72. 3182. y—1,80. 3183. 3,15 ; 3184. 0, 3185. y (0,5) — 3,15 ; 
2 (0,5) — —3,15. 3186. y (0,5) = 0,55. 205) = — 0,18. 3187. 1,16. 3188. 
0,87. 3189. z(x) — 3,58; z’(x7)—0,74. 3190. 429 + 1739 cos x — 
1037 sin z—6321 cos 2 + 1263 sin 2x — 1242 cos 3rz — 33 sin 3r. 3191. 
6,49 — 1,96 cos x +2,14 sin r —1,68 cos 2r +0,53 sin 2r — 1,13 cos 3r + 
+0,04 sin 3r. 3192. 0,960 + 0,851 cos x + 0,915 sin z + 0,542 cos 2r + 
+ 0,620 sin 2x + 0,271 cos 3x + 0,100 sin 3r. 3193. a) 0,608 sin x + 
+. 0,076 sin 2z+0,022 sin 3r; b) 0,338+0,414 cos z 10,111 cos 2x + 
+ 0,056 cos 3z. 
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APPENDICES 


I. Alphabet grec 
Aa—alpha Hn — êta Nv —anu TTt —tau 
BB — bêta 668 — thêta SE —ksi Tv —upsilon 
Ty — gamma Ir —iota Oo —omicron Op—phi 
AB — delta Kz — kappa Nx — pi Xx —khi 
Ee —epsilon A — lambda Pp —rû Yp—psi 
Zt —dzèta Mu —mu 30 — sigma Qw — oméga 


II. Quelques constantes remarquables 


Grandeur x | 1g x 


4 radian 
arc 1° 
8 


T 
2H 
LL 

2 
EL 
4 
1 
TT 
rx 

Va 

x 

e 


246 


0,36788 


7,38906 


1,64872 
1,39561 


0,43429 
2,30258 


57°17'"45" 


0,01745 
9,81 


1,56571 


0,86859 
0,21715 
0,14476 


1,63778 
0,36222 


2,24188 
0,99167 


inverses, puissances, racines, logarithmes 


III. Grandeurs 


2624 
3365 


6931 
7419 


3010 |0 
944 | 3222 10 


0 
“+ 
[e 
Le] 


E 


619 | 4624 
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IV. Fonctions trigonométriques 


x° téadians) sin x tg x ctr x cos x | 
0 0,0000 0,0000 | 0,0000 oo 1,0000 1,5708 90 
{ 0,0175 0,0175 | 0,0175 | 57,29 0,9998| 1,5533 89 
sd 0,0349 0,0349 | 0,0349 | 28,64 0,9994 1,5359 88 
3 0,0524 0,0523 | 0,0524 | 19,08 0,9986| 1,5184 87 
4 0,0698 0,0698 | 0,0699 | 14,30 0,9976| 1,5010 86 
5 0,0873 0,0872 | 0,0875 111,43 0,9962| 1,4835 85 
6 0,1047 0,1045 | 0,1051 9,514 0,9945 1,4661 84 
7 0,1222 0,1219 | 0,1228 8,144 0,9925| 1,4486 83 
8 0,1396 0,1392 | 0,1405 7,115 0,9903| 1,4312 2 
9 0,1571 0,1564 | 0,1584 6,314 0,9877| 1,4137 81 
10 0,1745 0,1736 | 0,1763 5,671 0,9848| 1,3963 80 
11 0,1920 0,1908 | 0,1944 5,145 0,9816| 1,3788 79 
12 0,2094 0,2079 | 0,2126 4,705 0,9781| 1,3614 78 
13 0,2269 0,2250 1 0,2309 4,331 0,9744 1,3439 77 
14 0,2443 0,2419 | 0,2493 4,011 0,9703 1,3265 76 
15 0,2618 0,2588 | 0,2679 3,732 0,9659 1,3090 75 
16 0,2793 0,2756 | 0,2867 3,487 0,9613 1,2915 74 
17 0,2967 0,2924 | 0,3057 3,271 0,9563 1,2741 73 
18 0,3142 0,3090 | 0,3249 3,078 0,9511 1,25686 72 
19 0,3316 0,3256 | 0,3443 2,904 0,9455| 1,2392 71 
20 0,3491 0,3420 | 0,3640 2,147 0,9397| 1,2217 70 
21 0,3665 0,3584 | 0,3839 2,605 0,9336 1,2043 69 
22 0,3840 0,3746 | 0,4040 2,475 0,9272] 1,1868 68 
23 0,4014 0,3907 | 0,4245 2,356 0,9205| 1,1694 67 
24 0,4189 0,4067 | 0,4452 2,246 0,9135| 1,1519 66 
25 0,4363 0,4226 | 0,4663 2,145 0,9063 1,1345 65 
26 0,4538 0,4384 | 0,4877 2,050 0,8988| 1,1170 64 
UT À 0,4712 0,4540 | 0,5095 1,963 0,8910 | 1,0996 63 
28 0,4887 0,4695 | 0,5317 1,881 0,8829| 1,0821 62 
29 0,5061 0,4848 | 0,5543 1,804 0,8746| 1,0647 61 
30 0,52386 0,5000 | 0,5774 1,732 0,8660| 1,0472 60 
31 0,5411 0,5150 | 0,6009 1,66431 0,8572| 1,0297 59 
32 0,5585 0,5299 | 0,6249 1,6003 | 0,8480| 1,0123 58 
33 0,5760 0,5446 | 0,6494 1,5399 ! 0,8387| 0,9948 57 
34 0,5934 0,5592 | 0,6745 1,4826 | 0,8290| 0,9774 56 
35 0,6109 0,5736 | 0,7002 1,4281] 0,8192 | 0,9599 55 
36 0,6283 0,5878 | 0,7265 1,3764 | 0,8090| 0,9425 54 
37 0,6458 0,6018 | 0,7536 1,3270 | 0,7986 | 0,9250 53 
38 0,6632 0,6157 | 0,7813 1,2799 | 0,7880 | 0,9076 52 
39 0,6807 0,6293 | 0,8098 1,2349| 0,7771| 0,8901 51 
40 0,6981 0,6428 | 0,8391 1,1918 | 0,7660| 0,8727 50 
41 0,7156 0,6561 | 0,8693 1,1504 | 0,7547| 0,8552 49 
42 0,7330 0,6691 | 0,9004 1,11061 0,7431| 0,8378 48 
43 0,7505 0,6820 | 0,9325 1,0724| 0,7314] 0,8203 47 
44 0,7679 0,6947 | 0,9657 1,0355 | 0,7193] 0,8029 46 
45 0,7854 0,7071 1,0000 1,0000! 0,7071|] 0,7854 45 

x 

cos x ctg x tg x sin x (radians) x° 
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V. Fonctions exponentielles, hyperboliques 


igonométriques 


et tr 


COS x 


sin x 


th x 


ch x 


sh x 


4161 
5048 


—0, 
—0 
—0 
—0; 


—0,9365 
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VI. Quelques courbes remarquables 


Y Y 
0 X 
0 X 


1. Parabole 2. Parabole cubique 3. Hyperbole équilatere 


y = r?. y=®. ee. 


Y 
Î 
-1 0| 1 X 
4. Fonction y= : . 9. L'agnésienne y = —— 
- 5 : Tr 
d ÿ 
X 
0 
0 X 
6. Parabole (branche 7. Parabole cubique 


supérieure) 2— 
“ y—=} zx. 
y= Vr 


Sb. Parabole semi- 
cubique 
y = 13 ou 


[ z=t*, 
y =t5. 


10. Tangentoide et cotangentoide y=tgz et y—ctgz. 


37 | : 3x | Arc ctg x 
ES yreys À 
| — 


FL # ANUAZALE 
| | x 


_X_ 5 -2 -1 


x 


5 =? 1 710 12 5 ) 2 3 
Ù 
+ . + | y=Arc ctq x 
7 y=Arc tx : 
| AT 
A Î 
2 


13. Graphiques des fonctions trigonométriques 
inverses y—atctgz et y—arcctgrz. 


14. Graphiques des fonctions exponentielles 
y=e* et y—=e"x. 
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5. Fonction logarithmique 16. La courbe en «cloche » y—e”*. 


> 
O 


17. Graphiques des fonctions 18. Graphiques des fonc- 


hyperboliques tions hyperboliques 
EX — ex eX— ex 
y=shz- et y=thr= et 


ex —67Tx ù 


eX Lex 
y=chz= ee (chaïînette). y—=cthz— 
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19. Ellipse 


El y? f T=acost, . z° pe 
a le m0 y=bsint. a? ge =1 ou 
zx=acht | 
Herr (pour la branche droite). 


OM=/4B 


22. Folium de Descartes 23. Cissoiïde de 


21. Parabole 

y? —2pz. 23 + y3— 3ary —0 ou Dioclès 
 — —30t | y? — LE ou 

1415? a—z 

3at2 __ at 
13 NE UT 

| __ ais 
ÿ 4114 ° 


99) BeatriceGloria_personal library 


X 
Afc,0) a 25. Lemniscate de Bernoulli 


(#2 + y2) = a? (22 — y?) 


n 


ou r° = a COS 2. 


24. Stophoïde 


27. Hypocycloide (astroïde) 
z—=a cos t, 
26. Cycloïde { y =asint, 
z=a(t—sint), CR 2 
{ y=a(i—cost). ou æ% Ly$ —a, 


28. Carbioïde 29. Développante de cercle 
r=a(i+ cos op). { z=a(cost+tsint), 
y—=a(sint—tcos t). 
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30. Spirale d’'Archimède r = ag. 31. Spirale hyperbolique 


T = 


— 


32. Spirale logarithmique 33. Rosace à trois boucles 
r = 29. r=a sin 39. 


34. Rosace à quatre boucles 
r=a sin 2. 
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